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บทคดัย่อ 
 

เน่ืองจากในปัจจุบนัมีเคร่ืองบริการอตัโนมติัประเภทหยอดเหรียญเขา้มาเก่ียวขอ้งกบัชีวิตประจาํวนัของ
มนุษยม์ากข้ึน แต่เคร่ืองหยอดเหรียญดงักล่าวไม่สามารถจาํแนกเหรียญ เก่า–ใหม่ ได ้ส่งผลให้ผูใ้ห้บริการไดรั้บ
เหรียญเก่าหรือเหรียญดอ้ยคุณภาพจาํนวนมากอาจทาํให้กิจการขาดทุนเน่ืองจากไม่สามารถแลกเหรียญไดเ้ต็ม
จาํนวน เพราะอตัราการแลกเปล่ียนเหรียญกบัโรงกษาปณ์นั้นจะมีอตัราการแลกเปล่ียนแตกต่างกนัไปข้ึนอยูก่บั
ความสมบูรณ์ของเหรียญ ดงันั้นโครงงานน้ีจึงออกแบบอุปกรณ์คดัแยกเหรียญเก่า–ใหม่ข้ึน โดยการประยุกตใ์ช้
วงจรตรวจจาํแสง RGB ทาํงานร่วมกบับอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ Ardoino UNO R3 และมอเตอร์เซอร์โว เพื่อ
คดัแยกเหรียญก่อนท่ีเหรียญจะถูกส่งไปยงัเคร่ืองรับต่อไป 

 
 
 
 
 
 
 
 

 

 

 

 

 

 

 

 



 
 

กติตกิรรมประกาศ 
 

โครงงานเร่ืองอุปกรณ์คดัแยกเหรียญ เก่า-ใหม่ สําเร็จลุล่วงไดด้ว้ยความกรุณาและความช่วยเหลืออยา่ง
ยิ่งจาก  ผศ.ดร.ปิยาภรณ์  มีสวสัด์ิ  อาจารย์ท่ีปรึกษาโครงงาน ผูท่ี้เป็นแนวคิดริเร่ิมในหัวข้อโครงงานเร่ือง 
อุปกรณ์คดัแยกเหรียญ เก่า-ใหม่ ท่ีได้กรุณาช่วยเหลือสนับสนุนให้คาํปรึกษาแนะแนวและขอขอบพระคุณ
คณาจารยทุ์กท่านท่ีได้ช่วยตรวจสอบแกไ้ขขอ้บกพร่องในทุกขั้นตอนต่างๆของการจดัทาํโครงงานดงักล่าวน้ี
นอกจากน้ีคณะผูจ้ดัทาํโครงงานขอขอบคุณเพื่อนๆ ทุกคนท่ีใหค้วามช่วยเหลือคณะผูจ้ดัทาํในดา้นต่างๆ 

คณะผูจ้ดัทาํโครงงานใคร่ขอขอบพระคุณคณาจารยทุ์กท่านท่ีคอยให้คาํปรึกษาตลอดจน บิดา มารดา 
เพื่อนๆทุกคน และ ผูท่ี้เก่ียวขอ้งทุกท่านท่ีไม่ไดก้ล่าวนามมาไว ้ณ ท่ีน้ี ท่ีไดใ้ห้กาํลงัใจและมีส่วนช่วยเหลือให้
โครงงานน้ีสาํเร็จลุล่วงไปไดด้ว้ยดี สุดทา้ยน้ี กลุ่มผูจ้ดัไดค้าดหวงัวา่โครงงานน้ีจะเป็นประโยชน์ต่อผูท่ี้สนใจไม่
มากก็นอ้ย และ หากโครงงานช้ินน้ีมีขอ้ผดิพลาดประการใดทางคณะผูจ้ดัทาํโครงงานใคร่ขอนอ้มรับและขออภยั
มา ณ ท่ีน้ีดว้ย 
 
         นายคเณศ  เขจรวงศ ์
           นายเทียนชยั ชาติชยัภูมิ                

  นายทศพล พนัธ์ุจนัทร์ 
   

 
 
 
 
 
 

 

 

 

 

 

 

 

 



 
 

 

สารบัญ 
 
 เร่ือง           หน้า 
บทคดัยอ่            
กิตติกรรมประกาศ           
สารบญั 
สารบญัรูป 
สารบญัตาราง 
บทท่ี 1 บทนาํ           1 

1.1 ปัญหาและท่ีมาของโครงงาน       1 
1.2 วตัถุประสงคข์องโครงงาน       2 

1.3 ขอบเขตการทาํงาน        2 

1.4 ขั้นตอนการดาํเนินงาน        2 

1.5 ผลท่ีคาดวา่จะไดรั้บจากโครงงาน       2 

บทท่ี 2 หลกัการและทฤษฏี         3 
 2.1 บทนาํ          3 
 2.2 เซนเซอร์วดัค่าแสง RGB        4 
  2.2.1 หลกัการทาํงานของ เซนเซอร์วดัค่าแสง RGB     6 
  2.2.2 การต่อเซนเซอร์วดัค่าแสง RGB      7 
 2.3  เซอร์โวมอเตอร์ ( Servo Motor )       14 
  2.3.1 โครงสร้างของเซอโวมอเตอร์      15 
  2.3.2  ส่วนประกอบภายในของเซอร์โวมอเตอร์     16 
  2.3.3 หลกัการทาํงานของเซอร์โวมอเตอร์      17 
  2.3.4  สัญญาณRC ในรูปแบบ PWM       17 
  2.3.5  การเช่ือมต่อเซอร์โวมอเตอร์กบับอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์เบ้ืองตน้  19 

     

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 
 

 

สารบัญ(ต่อ) 
 

เร่ือง           หน้า 
2.4  ชุดควบคุมบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ (Microcontroller)    22 

2.4.1  จุดเด่นท่ีทาํใหบ้อร์ด Arduino เป็นท่ีนิยม     23 
2.4.2 บอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ท่ีใชใ้นโครงงาน     23 
2.4.3 โครงสร้างพื้นฐานของบอร์ด Arduino Uno R3    24 
2.4.4 คุณสมบติัทัว่ไปของบอร์ด Arduino Uno R3     25 

 2.5 สรุป           25 
บทท่ี 3 การออกแบบโครงงาน         26 

3.1 บทนาํ          26 
3.2องคป์ระกอบและหลกัการทาํงานของส่วนต่างๆภายในอุปกรณ์คดัแยกเหรียญ เก่า-ใหม่ 26 

 3.3 วงจรควบคุมการเปิด-ปิด ทางเขา้ของเหรียญ      27 
3.4 วงจรตรวจสอบคุณภาพของเหรียญ       28 
 3.4.1 การเช่ือมต่ออุปกรณ์ต่างๆถายในอุปกรณ์คดัแยกเหรียญเก่า-ใหม ่  29 
 3.4.2 โคต๊โปรแกรมสาํหรับวงจรตรวจสอบคุณภาพของเหรียญ   30 
3.5 สรุป           38 

บทท่ี 4 ผลการทดสอบ          39 
4.1 บทนาํ          39 
4.2การทดสอบช้ินงาน         39 

4.2.2 ผลการทดสอบการตรวจจบัของเซนเซอร์สาํหรับวงจรควบคุมทางเขา้ของ 41 
เหรียญ 
4.2.3 ผลการทดสอบการคดัแยกคุณภาพเหรียญเก่า-ใหม ่    44 

4.3 วเิคราะห์ผลการทดลอง        48 
4.4 สรุป           48 

บทท่ี 5 บทสรุปของโครงงาน         49 
5.1 บทนาํ          49 
5.2 ขอ้เสนอแนะ          49 
5.3 แนวทางการพฒันา         49  

 

 

 

 

 

 

 

 



 
 

 

สารบัญ(ต่อ) 
 
เร่ือง           หน้า 
ประวติัผูเ้ขียน          50 
ภาคผนวก          51 
ภาคผนวก ก          52 
ภาคผนวก ข          64 
บรรณนานุกรม          69 
 
 
 
 
 

 

 

 

 

 

 

 

 



 
 

 

สารบัญรูป 
 
เร่ือง           หนา้ 

รูปท่ี 1.1 เปรียบเทียบระหวา่งเหรียญท่ีไม่ไดคุ้ณภาพกบัเหรียญท่ีมีคุณภาพดี    1 
รูปท่ี 2.1 เซนเซอร์วดัค่าแสง RGB         4 
รูปท่ี 2.2 เซ็นเซอร์วดัค่าแสง RGB 8*8 ช้ิน        4 
รูปท่ี 2.3 พอร์ตการเช่ือมต่อของเซนเซอร์วดัค่าแสง RGB      5 
รูปท่ี 2.4 หลกัการการรวมกนัของแม่สีของแสง RGB ท่ีทาํใหเ้กิดเป็นสีต่างๆ    6 
รูปท่ี 2.5 การเช่ือมต่อเซนเซอร์วดัค่าแสง RGB กบับอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์เบ้ืองตน้  7 
รูปท่ี 2.6 ผลลพัธ์จากการรันโปรแกรม        13 
รูปท่ี 2.7 เซอร์โวมอเตอร์          14 
รูปท่ี 2.8 ส่วนประกอบภายนอกของเซอโวมอเตอร์       15 
รูปท่ี 2.9 ส่วนประกอบภายในของเซอร์โวมอเตอร์       16 
รูปท่ี 2.10 การควบคุมเซอร์โวมอเตอร์ดว้ยสัญญาณ RC โดยใช ้RC Remote    17 
รูปท่ี 2.11 ความกวา้งของสัญญาณพลัส์ไวท่ี้ 1 ms ตวั Servo Motor จะหมุนไปทางดา้ยซา้ยสุด  18 
รูปท่ี 2.12 ความกวา้งของสัญญาณพลัส์ไวท่ี้ 2 ms ตวั Servo Motor จะหมุนไปยงัตาํแหน่งขวาสุด   18                     
รูปท่ี 2.13 ความกวา้งของสัญญาณพลัส์ไวท่ี้ 1.5 ms ตวั Servo Motor ก็จะหมุนมาอยูท่ี่ตาํแหน่ง  18 

   ตรงกลางพอดี  
รูปท่ี 2.14 ความกวา้งของสัญญาณพลัส์ 49.75 us ตวั เซอร์โวมอเตอร์จะหมุนไปทาํมุมท่ี    18 

   45 องศา   
รูปท่ี 2.15 การเช่ือมต่อบอร์ด Arduino UNO R3 เขา้กบัเซอร์โวมอเตอร์    19 
รูปท่ี 2.16 เซอร์โวมอเตอร์จะหมุนไปท่ีตาํแหน่ง 0 องศา และ หยดุเป็นเวลา 1 วนิาที   20 
รูปท่ี 2.17 เซอร์โวมอเตอร์จะหมุนไปท่ีตาํแหน่ง 90 องศา และ หยดุเป็นเวลา 1 วินาที   21 
รูปท่ี 2.17 เซอร์โวมอเตอร์จะหมุนไปท่ีตาํแหน่ง 180 องศา และ หยดุเป็นเวลา 1 วินาที       21                     

จากนั้นจะหมุนกลบัไปท่ีตาํแหน่ง 0 องศาและวนรอบไปเช่นน้ีเร่ือยๆ 
รูปท่ี 2.19 บอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ Arduino รุ่นต่างๆ      22 
รูปท่ี 2.20 บอร์ด Arduino Uno R3         23 
รูปท่ี 2.21 โครงสร้างพื้นฐานของบอร์ด Arduino Uno R3      24 
 

 

 

 

 

 

 

 

 



 
 

 

 

สารบัญรูป(ต่อ) 
 

เร่ือง           หนา้ 
รูปท่ี 3.1 แผนภาพไดอะแกรมของวงจรควบคุมการเปิด-ปิด ทางเขา้ของเหรียญ   27 
รูปท่ี 3.2 แผนภาพไดอะแกรมของวงจรตวจสอบคุณภาพเหรียญ     28 
รูปท่ี 3.3 การเช่ือมต่อเซอร์โวมอเตอร์กบับอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์    29 
รูปท่ี 3.4 การเช่ือมต่อเซอเซอร์วดัค่าแสง RGB กบับอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์   29 
รูปท่ี 3.5 อุปกรณ์เม่ือนาํทุกอยา่งมาประกอบเขา้ดว้ยกนั      38 
รูปท่ี 4.1 อุปกรณ์คดัแยกเหรียญ เก่า-ใหม่ พร้อมอุปกรณ์ทดสอบ     39 
รูปท่ี 4.2 เซนเซอร์ตรวจสอบคุณภาพเหรียญเก่า-ใหม่      40 
 
 
 
 
   

 

 

 

 

 

 

 

 



 
 

 

สารบัญตาราง 
 

เร่ือง           หน้า 
ตาราง 2.1 แสดงสัญญาณเอาตพ์ุตท่ีออกมาทางขา S2 และ S3     5 
ตาราง 4.1.1 ผลการทดการตรวจจบัของเซนเซอร์ ตวัท่ี 1 สาํหรับวงจรควบคุมทางเขา้ของเหรียญ 41 

      กรณีไม่มีเหรียญเขา้มายงัระยะตรวจจบัของเซนเซอร์ 
ตาราง 4.1.2 ผลการทดการตรวจจบัของเซนเซอร์สาํหรับวงจรควบคุมทางเขา้ของเหรียญ   42 

      กรณีมีเหรียญดีเขา้มายงัระยะตรวจจบัของเซนเซอร์ทั้ง 2 ในการทดสอบวงจร 
      ควบคุมทางเขา้ของเหรียญ 

ตาราง 4.1.3 ผลการทดการตรวจจบัของเซนเซอร์สาํหรับวงจรควบคุมทางเขา้ของเหรียญ   43 
      กรณีมีเหรียญดาํเขา้มายงัระยะตรวจจบัของเซนเซอร์ทั้ง 2 ในการทดสอบวงจร 
      ควบคุมทางเขา้ของเหรียญ 

ตาราง 4.2.1 ตารางผลการทดสอบเม่ือหยอดเหรียญเขา้ไปยงัอุปกรณ์คดัแยกเหรียญเก่า-ใหม่   44 
      กรณีท่ีมีเหรียญดีเขา้มายงัตวัอุปกรณ์ 

ตาราง 4.2.2 ตารางผลการทดสอบเม่ือหยอดเหรียญเขา้ไปยงัอุปกรณ์คดัแยกเหรียญเก่า-ใหม่   45 
      กรณีท่ีมีเหรียญดาํ ซ่ึงดาํเพียงดา้นเดียวหรือเหรียญท่ีไมไดคุ้ณภาพ เขา้มายงัตวั 
      อุปกรณ์ทางฝ่ังเซนเซอร์ตวัท่ี  1 

ตาราง 4.2.3 ตารางผลการทดสอบเม่ือหยอดเหรียญเขา้ไปยงัอุปกรณ์คดัแยกเหรียญเก่า-ใหม่   46 
      กรณีท่ีมีเหรียญดาํ ซ่ึงดาํเพียงดา้นเดียวหรือเหรียญท่ีไมไดคุ้ณภาพ เขา้มายงัตวั 
      อุปกรณ์ทางฝ่ังเซนเซอร์ตวัท่ี 2 

ตาราง 4.2.4 ตารางผลการทดสอบเม่ือหยอดเหรียญเขา้ไปยงัอุปกรณ์คดัแยกเหรียญเก่า-ใหม่   47 
      กรณีท่ีมีเหรียญดาํ ซ่ึงดาํทั้งสองดา้นหรือเหรียญท่ีไมไดคุ้ณภาพ เขา้มายงัตวัอุปกรณ์ 
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บทที ่1 
บทน า 
 

1.1 ปัญหาและทีม่าของโครงงาน 

ในปัจจุบนัมีเคร่ืองบริการอตัโนมติัประเภทเคร่ืองหยอดเหรียญจาํนวนมาก เช่น เคร่ืองซกัผา้แบบหยอด
เหรียญ ตูข้ายนํ้ าและเคร่ืองด่ืมอตัโนมติั ตูเ้ติมเงินโทรศพัทอ์ตัโนมติั เป็นตน้ ซ่ึงเคร่ืองหยอดเหรียญดงักล่าว มี
ขอ้จาํกดัในเร่ืองของการคดัแยกคุณภาพและความสมบูรณ์ของเหรียญ และอตัราการแลกเปล่ียนเหรียญกบัโรง
กษาปณ์นั้น มีค่าแตกต่างกนัไปตามคุณภาพของเหรียญดงัรูปท่ี 1.1 เพื่อให้ผูใ้ห้บริการเคร่ืองอตัโนมติัไม่เสีย
ผลประโยชน์ โครงงานน้ีจึงออกแบบอุปกรณ์คดัแยกเหรียญ เก่า-ใหม่ ข้ึน ซ่ึงจะเป็นอุปกรณ์ท่ีนาํไปต่อพ่วงเขา้
กบัอุปกรณ์นบัเงินท่ีติดตั้งอยู่กบัเคร่ืองหยอดเหรียญ หลกัการทาํงานคือ จะนาํอุปกรณ์คดัแยกเหรียญ ไปติดไว้
กบัส่วนหน้าของเคร่ืองนับจาํนวนเงิน ถ้าเหรียญผ่านเคร่ืองคดัแยกเหรียญเก่า-ใหม่ ได้แสดงว่าเป็นเหรียญดี 
เหรียญนั้นก็จะถูกส่งเขา้เคร่ืองหยอดเหรียญเพื่อนบัจาํนวนเงินทนัที แต่ถา้หากเหรียญนั้นเป็นเหรียญเก่าไม่ได้
คุณภาพเหรียญจะไม่ถูกส่งเขา้เคร่ืองนบัเงินแต่จะถูกส่งคืนไปยงัช่องคืนเงินแก่ผูใ้ชบ้ริการแทน 

ในการออกแบบจะใช้เซ็นเซอร์วดัค่าแสง RGB ทาํงานร่วมกบับอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ Ardoino 

UNO R3 และเซอร์โวมอเตอร์ เซอร์โวเมอเตอร์จะปิดลงทาํให้เหรียญถูกส่งเขา้เคร่ืองหยอดเหรียญ แต่ถา้หาก

เหรียญท่ีไม่ไดคุ้ณภาพผ่านเซ็นเซอร์ เซอร์โวเมอเตอร์จะเปิดข้ึนทาํให้เหรียญตกลงไปในช่องคืนเหรียญให้แก่

ผูใ้ชบ้ริการ 

 

รูปท่ี 1.1 เปรียบเทียบระหวา่งเหรียญท่ีไม่ไดคุ้ณภาพกบัเหรียญท่ีมีคุณภาพดี 
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1.2 วตัถุประสงค์ของโครงงาน 

1. เพื่อศึกษาการทาํงานของเซนเซอร์แสง RGB 
2. เพื่อการสร้างและทดสอบระบบตรวจจบัแสง RGB เม่ือทาํงานร่วมกบัเซอร์โวเมอเตอร์ 
3. อุปกรณ์สามารถคดัแยกเหรียญ เก่า – ใหม่ ได ้
4. เพื่อศึกษาการเขียนโปรแกรมสาํหรับสั่งการอุปกรณ์ต่างๆภายในวงจรของระบบ 

 

1.3 ขอบเขตการท างาน 
1.   การออกแบบและวเิคราะห์วงจรตรวจจบัแสง RGB 

2.   การออกแบบและวเิคราะห์การทาํงานของเซอร์โวเมอเตอร์ 

3.   วเิคราะห์การตอบสนองเม่ือวงจรตรวจจบัแสง RGB ทาํงานร่วมกบัเซอร์โวเมอเตอร์ 

4. ออกแบบวงจรเช่ือมต่อเพื่อใชง้านในระบบ ดว้ยไมโครคอนโทรลเลอร์ 

5.  สร้างทดสอบและเปรียบเทียบผลท่ีไดจ้ากการจาํลองแบบกบัการทดสอบจริง 

6. สร้างอุปกรณ์ทั้งหมดตามตน้แบบและทดสอบเพื่อใหไ้ดต้ามวตัถุประสงค ์
 

1.4 ขั้นตอนการด าเนินงาน 
1. ศึกษาขอ้จาํกดัในการใชง้านและปัญหาของอุปกรณ์ 
2. ศึกษาการทาํงานของวงจรตรวจจบัแสง RGB และเซอร์โวเมอเตอร์ 
3. ศึกษาการเขียนโปรแกรมควบคุมของชุดควบคุมไมโครคอนโทรลเลอร์ 
4. ออกแบบวงจรท่ีใชส้าํหรับการทดสอบ 
5. วเิคราะห์และปรับปรุงแกไ้ขวงจร 
6. รวบรวมขอ้มูลและขั้นตอนการทาํงานทั้งหมดเพื่อจดัทาํเอกสาร 
7. นาํเสนอโครงงาน 

 

1.5 ผลทีค่าดว่าจะได้รับจากโครงงาน 
1. สามารถนาํความรู้ท่ีไดม้าใชป้ระโยชประกอบวชิาชีพได้ 
2. สามารถนาํความรู้ในทฤษฏีมาประยกุตใ์ชใ้นทางปฏิบติัได้ 
3. สามารถทาํงานร่วมกนัเป็นทีมได 
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บทที ่2 
หลกัการและทฤษฏ ี

 
2.1 บทน า 

 ในบทน้ีจะกล่าวถึงทฤษฏีเก่ียวขอ้งท่ีใช้ในการทาํโครงงานน้ีโดยในส่วนน้ีจะกล่าวถึงหลกัการทาํงาน
ของเซนเซอร์ตรวจจบัแสง RGB เซอร์โวมอเตอร์ และบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ Ardoino UNO R3 ท่ีเรา
ไดน้าํมาประยกุตใ์ชก้บัโครงงานน้ี เพื่อตรวจสอบคุณภาพของเหรียญเก่า-ใหม่ โดยใชห้ลกัการ การสะทอ้น
ของแสงท่ีตกกระทบตวัวตัถุท่ีสะท้อนกลับมายงัเซนเซอร์ ทาํงานร่วมกับบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ 
Ardoino UNO R3 และเซอร์โวมอเตอร์ ทาํให้สามารถแยกแยะคุณภาพของเหรียญได ้เพื่อนาํไปประยุกตใ์ช้
กบัเคร่ืองบริการอตัโนมติัแบบหยอดเหรียญต่างๆ เช่น เคร่ืองซกัผา้หยอกเหรียญ ตูเ้ติมเงินมือถือออนไลค ์ตู้
ขายนํ้ าและเคร่ืองด่ืม เป็นตน้ ซ่ึงเคร่ืองหยอดเหรียญดงักล่าวมีขอ้จาํกดัในเร่ืองของการคดัแยกคุณภาพและ
ความสมบูรณ์ของเหรียญ ทาํให้เม่ือนาํเหรียญไปแลกเปล่ียนกบัโรงกษาปณ์จะไดอ้ตัราแลกเปล่ียนเงินเต็ม
จาํนวน 

แสง RGB ยอ่มาจาก red green และ blue คือระบบสีของแสงเกิดจากการหกัเหของแสงกลายเป็นสีรุ้ง 
ดว้ยกนั 7 สี ซ่ึงเป็นช่วงแสงท่ีตาของคนเราสามารถมองเห็นได ้แสงสีม่วงจะมีความถ่ีสูงสุดเรียกวา่ อลัตร้า
ไวโอเล็ต และแสงสีแดงจะมีความถ่ีตํ่าสุด เรียกว่าอินฟาเรต คล่ืนแสงท่ีมีความถ่ีสูงกว่าสีม่วง และตํ่า  
กวา่สีแดงนั้น สายตาของมนุษยไ์ม่สามารถรับได ้แสงสีทั้งหมดเกิดจาก แสงสี 3 สี คือ สีแดง (Red)  สีนํ้ าเงิน 
(Blue) และสีเขียว (Green)ทั้งสามสีถือเป็นแม่สีของแสง แม่สีของแสงมีดว้ยกนั 3 สี คือ สีแดง (R)  สีเขียว
(G) สีนํ้าเงิน (B) และแต่ละแม่สีเม่ือรวมกนัก็จะไดสี้ดงัน้ี 

- สีแดง+สีเขียว  ได ้ สีเหลือง (Yellow) 
  - สีเขียว+นํ้าเงิน  ได ้ สีฟ้า (Cyan) 
  - สีแดง+สีนํ้าเงิน  ได ้ สีแดงอมชมพู ่ (Magenta)  

 
         เม่ือนาํแม่สีของแสงทั้ง 3 มาผสมกนั ในปริมาณแสงสวา่งเท่ากนัก็จะไดเ้ป็นแสงท่ีสีขาว แต่ถา้ผสมกนั
ระหวา่งแสงระดบัความสวา่งต่างกนั ก็จะไดผ้ลท่ีเป็นแสงสีๆมากมายเป็นลา้นสี ส่วนใหญ่การใชสี้ลกัษณะน้ี
จะใชใ้นอุปกรณ์ท่ีเก่ียวกบัแสง เช่น จอภาพ กลอ้งดิจิตอล สแกนเนอร์ เป็นตน้ ระบบสี RGB จะทาํการ
แสดงผลออกมา เป็นรูปแบบการรับแสง แสดงผลดว้ยแสงท่ีเป็นแม่สี ไดแ้ก่ สีแดง สีเขียว สีนํ้าเงิน ซ่ึง
อุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์ต่างๆไม่วา่จะเป็น จอภาพ สแกนเนอร์ กลอ้งดิจิตอลหรือดวงตาคนเราลว้นแต่รับและ
แปลผลเป็นสีต่างๆ ดว้ยแสงเหล่าน้ี  
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2.2 เซนเซอร์วดัค่าแสง RGB 

 
รูปท่ี 2.1 เซนเซอร์วดัค่าแสง RGB 

 เซนเซอร์วดัค่าแสง RGB มีกลุ่มของเซนเซอร์ท่ีสามารถตรวจจบัแสง สีแดง เขียว และนํ้ าเงิน และเม่ือ
รวมกนัก็จะไดเ้ป็นแสงสีต่างๆ ถา้รู้ขอ้มูลของแสง RGB แต่ละตวั ก็จะสามารถรู้วา่เม่ือนาํขอ้มูลของแสง RGB 
รวมกนัแลว้จะเกิดเป็นสีอะไร โดยเซนเซอร์สีแดง เขียว และนํ้ าเงิน ของค่าแสง RGB มีจาํนวน 8x8 ตวั สามารถ
รับแสงแต่ละค่าได้ ดงัรูปท่ี 2.2 เม่ือแปลงค่าออกมา ก็จะได้ค่าสีท่ีสามารถมองเห็นได้ โดยเซนเซอร์ RGB
ประกอบดว้ย สีนํ้ าเงิน 16 ตวั สีเขียว 16 ตวั สีแดง 16 ตวั และแสงสีขาว 16 ตวั โดยพอร์ตการเช่ือมต่อของ
เซนเซอร์วดัค่าแสง RGB แสดง ดงัรูปท่ี 2.3 จะให้สัญญาณเอาตพ์ุตออกมาทางขา s2 และ s3 เช่น ถา้ s2 และ s3 
ให้สัญญาณ L และ L ออกมา แปลวา่ อ่านไดค้่าแสงสีแดง แลว้ ถา้ s2 และ s3 ให้ค่าออกมาเป็น L และ H แสดง
วา่เป็นสีนํ้าเงิน ดงัตาราง 2.1 

 

 

 

 

รูปท่ี 2.2 เซ็นเซอร์วดัค่าแสง RGB 8*8 ช้ิน 
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รูปท่ี 2.3 พอร์ตการเช่ือมต่อของเซนเซอร์วดัค่าแสง RGB 

 

ตารางท่ี 2.1 แสดงสัญญาณเอาตพ์ุตท่ีออกมาทางขา S2 และ S3 
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2.2.1 หลกัการท างานของ เซนเซอร์วดัค่าแสง RGB 

 
รูปท่ี 2.4 หลกัการการรวมกนัของแม่สีของแสง RGB ท่ีทาํใหเ้กิดเป็นสีต่างๆ 

การใช้งาน เซนเซอร์วดัค่าแสง RGB ถา้ตอ้งการให้บอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ Arduino UNO R3 
สามารถทาํงานร่วมกนักบัเซนเซอร์วดัค่าแสง เพื่อเอาไปประมวลผลตามท่ีตอ้งการ เช่น ทาํเป็นตวัอ่านค่าสี RGB 
หรือนาํค่า RGB ไปแสดง เซนเซอร์น้ี ใชไ้ฟเล้ียง 3.3 - 5 โวลต ์ใชส้ายสัญญาณ 3 เส้น สายสําหรับควบคุมไฟ 
LED  1 เส้น สามารถสั่งเปิดไฟขณะท่ีกาํลงัทาํการอ่านค่าสี และสามารถสั่งให้ปิดเม่ืออ่านค่าสีเสร็จแลว้ได ้
เซนเซอร์ตวัน้ี  เป็นตวัแยกความถ่ีของแสงโดยใช ้Photodiodes ถา้สามารถรู้ความถ่ีของแสง สีแดง เขียว นํ้ าเงิน 
นาํค่าแต่ละค่ามาผสมกนั ก็จะไดอ้อกมาเป็นค่าของแสงวา่ คือสีอะไร และโมดูลน้ีก็มีเซนเซอร์แสงเหล่าน้ีมาให้
ครบถว้น ทาํใหเ้ราสามารถแยกประเภทสีได ้
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2.2.2 การต่อเซนเซอร์วดัค่าแสง RGB 

ขั้นตอนที ่1  การต่อสายจากเซนเซอร์วดัค่าแสง กบั บอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ 

โดย  - ขา Vcc ของเซนเซอร์ ต่อกบั ขาแรงดนั 5v ของบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ 
        - ขา Gnd ของเซนเซอร์ ต่อกบั ขา Gnd ของบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ 
        - ขา s0  ของเซนเซอร์ ต่อกบั ขาแรงดนั 5v ของบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ 
        - ขา s1  ของเซนเซอร์ ต่อกบั ขาแรงดนั 5v ของบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ 
        - ขา s2  ของเซนเซอร์ ต่อกบั ขาดิจิตอลหมายเลข 12 ของบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ 
        - ขา s3  ของเซนเซอร์ ต่อกบั ขาดิจิตอลหมายเลข 13 ของบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์  
        - ขา OUT  ของเซนเซอร์ ต่อกบั ขาดิจิตอลหมายเลข 5 ของบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ 
        - ขา LED  ของเซนเซอร์ ต่อกบั ขาดิจิตอลหมายเลข 7 ของบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ 

 
รูปท่ี 2.5 การเช่ือมต่อเซนเซอร์วดัค่าแสง RGB กบับอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์เบ้ืองตน้ 
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ขั้นตอนที ่2 การเขียนโค๊ตโปรแกรมและการรันโปรแกรม 

 

#include <MD_TCS230.h> 
#include <FreqCount.h> 
#define BLACK_CAL 0 
#define WHITE_CAL 1 
#define READ_VAL 2 
// Pin definitions 
#define  S2_OUT  12 
#define  S3_OUT  13 
#define  OE_OUT   8    // LOW = ENABLED  
int led = 7; 
MD_TCS230 CS(S2_OUT, S3_OUT, OE_OUT); 
 
void setup()  
{ pinMode(led, OUTPUT);     
  digitalWrite(led, 0);  
  Serial.begin(57600); 
  Serial.print(F("\n[TCS230 Calibrator Example]")); 
 CS.begin(); 
} 
char getChar() 
// blocking wait for an input character from the input stream 
{ 
while (Serial.available() == 0) 
  ; 
return(toupper(Serial.read())); 
} 
void clearInput() 
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// clear all characters from the serial input 
{ 
while (Serial.read() != -1) 
  ; 
} 
uint8_t fsmReadValue(uint8_t state, uint8_t valType, uint8_t maxReads) 
// Finite State Machine for reading a value from the sensor 
// Current FSM state is passed in and returned 
// Type of value being read is passed in 
{ 
 static uint8_t selChannel; 
 static uint8_t readCount; 
 static sensorData sd; 
 
 switch(state) 
 { 
 case 0: // Prompt for the user to start 
               digitalWrite(led,0); 
  Serial.print(F("\n\nReading value for ")); 
  switch(valType) 
  { 
  case BLACK_CAL: Serial.print(F("BLACK calibration")); break; 
  case WHITE_CAL: Serial.print(F("WHITE calibration")); break; 
  case READ_VAL: Serial.print(F("DATA"));   
 break; 
  default:  Serial.print(F("??"));    
 break; 
  } 
  Serial.print(F("\nPress any key to start ...")); 
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  state++; 
  break; 
 case 1: // Wait for user input 
  getChar(); 
  clearInput(); 
  state++; 
  break; 
 case 2: // start the reading process 
                digitalWrite(led,1); 
  CS.read(); 
  state++; 
  break; 
 case 3: // wait for a read to complete 
  if (CS.available())  
{ 
 sensorData sd; 
 colorData rgb; 
 switch(valType) 
{ 
 case BLACK_CAL:  
 CS.getRaw(&sd);  
 CS.setDarkCal(&sd);   
 break; 
 case WHITE_CAL:  
 CS.getRaw(&sd);  
 CS.setWhiteCal(&sd);  
 break; 
 case READ_VAL:  
 CS.getRGB(&rgb); 
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 Serial.print(F("\nRGB is [")); 
 Serial.print(rgb.value[TCS230_RGB_R]); 
 Serial.print(F(",")); 
 Serial.print(rgb.value[TCS230_RGB_G]); 
 Serial.print(F(",")); 
 Serial.print(rgb.value[TCS230_RGB_B]); 
 Serial.print(F("]")); 
 break; 
   } 
 state++; 
                                digitalWrite(led,0); 
  } 
  break; 
 
default: // reset fsm 
  state = 0; 
  break; 
}  
return(state); 
} 
void loop()  
{ 
  static uint8_t runState = 0;   
  static uint8_t readState = 0; 
  switch(runState) 
  { 
  case 0: // calibrate black 
   readState = fsmReadValue(readState, BLACK_CAL, 2); 
   if (readState == 0) runState++; 
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   break; 
  case 1: // calibrate white 
   readState = fsmReadValue(readState, WHITE_CAL, 2); 
   if (readState == 0) runState++; 
   break; 
  case 2: // read color 
   readState = fsmReadValue(readState, READ_VAL, 1); 
   break; 
  default: 
   runState = 0; // start again if we get here as something is wrong 
 } 
 } 
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รูปท่ี 2.6 ผลลพัธ์จากการรันโปรแกรม 

  

 จากการทดสอบทาํงานของเซนเซอร์วดัค่าแสง RGB ทาํงานร่วมกบับอร์ด
ไมโครคอนโทรลเลอร์ Arduino UNO R3 เพื่อทาํการตรวจสอบสีของวตัถุท่ีเซนเซอร์อ่านไดแ้ลว้ทาํไปแสดงใน
คอมพิวเตอร์ เพื่อใหง่้ายต่อการตรวจสอบความถูกตอ้ง ผลการทดสอบแสดงให้เห็นวา่ เซนเซอร์จะอ่านค่า RGB 
และส่งมายงับอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ เพื่อทาํการประมวลผลค่า RGB ท่ีถูกส่งมาจากเซนเซอร์นั้นวา่เป็นสี
อะไร ดงัรูปท่ี 2.7 เซนเซอร์อ่านค่าต่างๆไดด้งัน้ี R=249  G=69  B=49  เม่ือนาํค่าทั้งสามมารวมกนัคลา้ยๆ
หลกัการการผสมสีก็จะสามารถบอกไดว้า่ สีท่ีเซนเซอร์ตรวจจบัไดน้ั้นจริงๆแลว้คือสีอะไร 
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2.3 เซอร์โวมอเตอร์ ( Servo Motor ) 

 
รูปท่ี 2.7 เซอร์โวมอเตอร์ 

 

 Servo เป็นคาํศพัทท่ี์ใชก้นัทัว่ ไปในระบบควบคุมอตัโนมติั มาจากภาษาละตินคาํว่า Sevus หมายถึง 
“ทาส” (Slave) ในเชิงความหมายของเซอร์โวมอเตอร์ ก็คือมอเตอร์ท่ีเราสามารถสั่งงานหรือตั้งค่า แลว้ตวั
มอเตอร์ จะหมุนไปยงัตาํแหน่งองศาท่ีเราสั่ง ไดเ้องอยา่งถูกตอ้ง โดยใชก้ารควบคุมแบบป้อนกลบั (Feedback 
Control) โดยทัว่ไป RC Servo Motor นิยมนาํมาใชใ้นเคร่ืองเล่นท่ีบงัคบัดว้ยคล่ืนวิทยุ (RC = Radio -Controlled) 
เช่น เรือบงัคบัวทิย ุรถบงัคบัวทิยเุฮลิคอปเตอร์ บงัคบัวทิย ุเป็นตน้ 

การควบคุมแบบป้อนกลบั (Feedback Control) คือ ระบบควบคุมท่ีมีการวดัค่าเอาตพ์ุตของระบบนาํมา
เปรียบเทียบกบัค่าอินพุตเพื่อควบคุมและปรับแต่งให้ค่าเอาต์พุตของระบบให้มีค่าเท่ากบัหรือใกลเ้คียงกบัค่า
อินพุต 
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2.3.1 โครงสร้างของเซอโวมอเตอร์ 

ส่วนประกอบภายนอก 

 
รูปท่ี 2.8 ส่วนประกอบภายนอกของเซอโวมอเตอร์ 

 
ภายนอกของเซอร์โวมอเตอร์นั้น ประกอบดว้ย 
- Case ตวัถงั หรือ กรอบของตวัเซอร์โวมอเตอร์ 
- Mounting Tab ส่วนจบัยดึตวัเซอร์โวมอเตอร์กบัช้ินงาน 
- Output Shaft เพลาส่งกาํลงั 
- Servo Horns ส่วนเช่ือมต่อกบั Output shaft เพือ่สร้างกลไกล 
- Cable สายเช่ือมต่อเพื่อ จ่ายไฟฟ้า และ ควบคุมเซอร์โวมอเตอร์จะประกอบดว้ยสายไฟ 3 
เส้น และ ใน RC เซอร์โวมอเตอร์จะมีสีของสายแตกต่างกนัไปดงัน้ี 
- สายสีแดง คือ ไฟเล้ียง (4.8-6V) 
- สายสีดาํ หรือ นํ้าตาล คือ กราวด์ 
- สายสีเหลือง (ส้ม ขาว หรือฟ้ า) คือ สายส่งสัญญาณพลัส์ควบคุม (3-5V) 
- Connector จุดเช่ือมต่อสายไฟ 
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2.3.2 ส่วนประกอบภายในของเซอร์โวมอเตอร์ 

 
รูปท่ี 2.9 ส่วนประกอบภายในของเซอร์โวมอเตอร์ 

 
ภายในส่วนประกอบของเซอร์โวมาเตอร์นั้น ประกอบดว้ย 4 ส่วน ดงัน้ี 
1. Motor เป็นส่วนของตวัมอเตอร์ 
2. Gear Train หรือ Gearbox เป็นชุดเกียร์ทดแรง 
3. Position Sensor เป็นเซ็นเซอร์ตรวจจบัตาํแหน่งเพื่อหาค่าองศาในการหมุน 
4. Electronic Control System เป็นส่วนท่ีควบคุมและประมวลผล 
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2.3.3 หลกัการท างานของเซอร์โวมอเตอร์ 
 

เม่ือจ่ายสัญญาณพลัส์เขา้มายงัเซอร์โวมอเตอร์ส่วนวงจรควบคุม (Electronic Control System)ภายใน 
เซอร์โว จะทาํการอ่านและประมวลผลค่าความกวา้งของสัญญาณพลัส์ท่ีส่งเขา้มาเพื่อแปลค่าเป็นตาํแหน่งองศาท่ี
ตอ้งการให้มอเตอร์ หมุนเคล่ือนท่ีไปยงัตาํแหน่งนั้น แลว้ส่งคาํสั่งไปทาํการควบคุมให้มอเตอร์หมุนไปยงั
ตาํแหน่งท่ีตอ้งการ โดยมี Position Sensor เป็นตวัเซ็นเซอร์คอยวดัค่ามุมท่ีมอเตอร์กาํลงัหมุน เป็นแบบป้อนกลบั
มาใหว้งจรควบคุมเปรียบเทียบกบัค่าอินพุตเพื่อควบคุมใหไ้ดต้าํแหน่งท่ีตอ้งการอยา่งถูกตอ้งแม่นยาํ 
 

2.3.4 สัญญาณRC ในรูปแบบ PWM 

ตวั RC เซอร์โวมอเตอร์ออกแบบมาใชส้ําหรับรับคาํสั่ง จาก ควบคุมดว้ยรีโมท (Remote Control) ท่ีใช้
ควบคุมของเล่นดว้ยสัญญาณวิทยุต่างๆ เช่น เคร่ืองบินบงัคบั รถบงับงัคบั เรือบงัคบั เป็นตน้ ซ่ึงรีโมท (Remote) 
จาํพวกน้ีท่ีภาครับจะแปลงความถ่ีวทิยอุอกมาในรูปแบบสัญญาณ PWM (Pulse Width Modulation) 

 
รูปท่ี 2.10 การควบคุมเซอร์โวมอเตอร์ดว้ยสัญญาณ RC โดยใช ้RC Remote 

 
 
มุมหรือองศาจะข้ึนอยูก่บัความกวา้งของสัญญาณพลัส์ ซ่ึงโดยส่วนมากความกวา้งของพลัส์ท่ีใชใ้น RC 

เซอร์โวมอเตอร์จะอยูใ่นช่วง 1-2 ms หรือ 0.5-2.5 ms ยกตวัอยา่งเช่นหากกาํหนดความกวา้งของสัญญาณพลัซ์ไว้
ท่ี 1 ms ตวั เซอร์โวมอเตอร์จะหมุนไปทางดา้ยซ้ายสุด ในทางกลบักนัหากกาํหนดความกวา้งของสัญญาณพลัซ์
ไวท่ี้ 2 ms ตวั เซอร์โวมอเตอร์จะหมุนไปยงัตาํแหน่งขวาสุด แต่หากกาํหนดความกวา้งของสัญญาณพลัซ์ไวท่ี้ 
1.5 ms ตวั เซอร์โวมอเตอร์ก็จะหมุนมาอยูท่ี่ตาํแหน่งตรงกลางพอดี 
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  รูปท่ี 2.11     รูปท่ี 2.12          รูปท่ี 2.13 

รูปท่ี 2.11 ความกวา้งของสัญญาณพลัส์ไวท่ี้ 1 ms ตวั เซอร์โวมอเตอร์จะหมุนไปทางดา้ยซา้ยสุด 
รูปท่ี 2.12 ความกวา้งของสัญญาณพลัส์ไวท่ี้ 2 ms ตวั เซอร์โวมอเตอร์จะหมุนไปยงัตาํแหน่งขวาสุด 
รูปท่ี 2.13 ความกวา้งของสัญญาณพลัส์ไวท่ี้ 1.5 ms ตวั เซอร์โวมอเตอร์ก็จะหมุนมาอยูท่ี่ตาํแหน่งตรงกลางพอดี 
 

ดงันั้นสามารถกาํหนดองศาการหมุนของ เซอร์โวมอเตอร์ไดโ้ดยการเทียบค่า เช่น RC เซอร์โวมอเตอร์
สามารถหมุนได ้180 องศา โดยท่ี 0 องศาใชค้วามกวา้งพลัส์เท่ากบั 1000 us ท่ี 180 องศาความกวา้งพลัส์เท่ากบั 
2000 us เพราะฉะนั้นค่าท่ีเปล่ียนไป 1 องศาจะใชค้วามกวา้งพลัส์ต่างกนั(2000-1000)/180 เท่ากบั 5.55 us 

จากการหาค่าความกวา้งพลัส์ท่ีมุม 1 องศาขา้งตน้ หากตอ้งกาํหนดให้ RC เซอร์โวมอเตอร์หมุนไปท่ีมุม 
45 องศาจะหาค่าพลัส์ท่ีตอ้งการไดจ้าก 5.55 x 45 เท่ากบั 249.75 us แต่ท่ีมุม 0 องศาเราเร่ิมท่ีความกวา้งพลัส์ 1ms 
หรือ 1000 us เพราะฉะนั้นความกวา้งพลัส์ท่ีใชก้าํหนดให้ RC เซอร์โวมอเตอร์ หมุนไปท่ี 45 องศา คือ 1000 + 
249.75 เท่ากบัประมาณ 1250 u 

 

 

รูปท่ี 2.14   ความกวา้งของสัญญาณพลัส์ 49.75 us ตวั เซอร์โวมอร์เตอจะหมุนไปทาํมุมท่ี  45 องศา 
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2.3.5  การเช่ือมต่อเซอร์โวมอเตอร์กบับอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์เบ้ืองต้น 
 
ขั้นตอนที ่1 : ทาํการเช่ือมต่อเซอร์โวมอเตอร์เขา้กบับอร์ดไมโคคอนโทรลเลอร์ ดงัรูปท่ี 2.13โดย 
- เช่ือมต่อสาย Power (สีแดง) ของเซอร์โวมอเตอร์เขา้กบั ขาไฟเล้ียง 5 V ของบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ 
- เช่ือมต่อสาย GND (สีดาํ) ของเซอร์โวมอเตอร์ เขา้กบั ขา GND ของบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ 
- เช่ือมต่อสาย Signal (สีส้ม) ของเซอร์โวมอเตอร์ เขา้กบั ขาดิจิตอลของบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ 
 

 
รูปท่ี 2.15 การเช่ือมต่อบอร์ด Arduino UNO R3 เขา้กบัเซอร์โวมอเตอร์ 
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ขั้นตอนที่ 2 : ทาํการเขียนโค๊ดโปรแกรม ดงัต่อไปน้ี 
 
#include <Servo.h> 
Servo myservo; 
void setup() 
{ 
myservo.attach(9); 
} 
void loop() 
{ myservo.write(0); 
delay(1000); 
myservo.write(90); 
delay(1000); 
myservo.write(180); 
delay(1000); 
} 
 
ขั้นตอนที ่ 3 : เม่ือทาํการรันโปรแกรม จะไดผ้ลลพัธ์ต่างๆดงัภาพ ต่อไปน้ี 
 

 
รูปท่ี 2.16 เซอร์โวมอเตอร์จะหมุนไปท่ีตาํแหน่ง 0 องศา และ หยดุเป็นเวลา 1 วนิาที 
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รูปท่ี 2.17 เซอร์โวมอเตอร์จะหมุนไปท่ีตาํแหน่ง 90 องศา และ หยดุเป็นเวลา 1 วนิาที 

 
รูปท่ี 2.18 เซอร์โวมอเตอร์จะหมุนไปท่ีตาํแหน่ง 180 องศา และ หยดุเป็นเวลา 1 วนิาที 

จากนั้นจะหมุนกลบัไปท่ีตาํแหน่ง 0 องศาและวนรอบไปเช่นน้ีเร่ือยๆ 
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2.4  ชุดควบคุมบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ (Microcontroller) 
บอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ Arduino 

 
รูปท่ี 2.19 บอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ Arduino รุ่นต่างๆ 

 
บอร์ด Arduinoเป็นบอร์ดไมโครคอนโทรเลอร์ตระกูล  AVR ท่ีมีการพฒันาแบบมีการเปิดเผยขอ้มูล 

(Open Source) ทั้งดา้น ฮาร์ดแวร์ (Hardware) และ ซอฟตแ์วร์ (Software) ตวั บอร์ด Arduino ถูกออกแบบมาให้
ใชง้านไดง่้าย ดงันั้นจึงเหมาะสําหรับผูเ้ร่ิมตน้ศึกษา ทั้งน้ีผูใ้ชง้านยงัสามารถดดัแปลง เพิ่มเติมพฒันาต่อยอด
ทั้งตวับอร์ด หรือโปรแกรมต่อไดอี้กดว้ยความง่ายของบอร์ด Arduino ในการต่ออุปกรณ์เสริมต่างๆ คือผูใ้ชง้าน
สามารถต่อวงจรอิเล็กทรอนิคส์จากภายนอกแลว้เช่ือมต่อเขา้มาท่ีขา I/O ของบอร์ด หรือเพื่อความสะดวก
สามารถเลือกต่อกบับอร์ดเสริม (Arduino Shield) ประเภทต่างๆ เช่น ArduinoXBee Shield, Arduino Music 
Shield, Arduino Relay Shield, Arduino WirelessShield, Arduino GPRS Shield เป็นตน้ มาเสียบกบับอร์ดบน
บอร์ด Arduino แลว้เขียนโปรแกรมพฒันาต่อไดเ้ลย 
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2.4.1  จุดเด่นทีท่ าให้บอร์ด Arduino เป็นทีนิ่ยม 
- ง่ายต่อการพฒันา มีรูปแบบคาํสั่งพื้นฐาน ไม่ซบัซอ้นเหมาะสาํหรับผูเ้ร่ิมตน้ 
- มี Arduino Community กลุ่มคนท่ีร่วมกนัพฒันาท่ีแขง็แรง 
- Open Hardware ทาํใหผู้ใ้ชส้ามารถนาํบอร์ดไปต่อยอดใชง้านไดห้ลายดา้น 
- มีราคาไม่แพง 
- Cross Platform สามารถพฒันาโปรแกรมบน OS ใดก็ได ้

 

2.4.2 บอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ทีใ่ช้ในโครงงาน 
 
Arduino Uno R3 

 
รูปท่ี 2.20 บอร์ด Arduino Uno R3 

  
เป็นบอร์ด Arduino ท๋ีไดรั้บความนิยมมากท่ีสุด เน่ืองจากราคาไม่แพง ส่วนใหญ่โปรเจคและ Library 

ต่างๆ ท่ีพฒันาข้ึนมาสนบัสนุนการใชง้าน จะอา้งอิงกบับอร์ดน้ีเป็นหลกั และขอ้ดีอยา่งหน่ึงคือ กรณีท่ี MCU เสีย 
ผูใ้ชง้านสามารถซ้ือมาเปล่ียนเองไดง่้าย 
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2.4.3 โครงสร้างพืน้ฐานของบอร์ด Arduino Uno R3 
 

 
 รูปท่ี 2.21 โครงสร้างพื้นฐานของบอร์ด Arduino Uno R3  
 
โครงสร้างพื้นฐานของบอร์ด Arduino Uno R3 นั้น ประกอบดว้ย 
 
1. USB Port: ใชส้ําหรับต่อกบัคอมพิวเตอร์ (Computer) เพื่ออพัโหลดโปรแกรมเขา้ MCU และจ่ายไฟให้กบั
บอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ 
2. Reset Button: เป็นปุ่ม Reset ใชก้ดเม่ือตอ้งการให ้MCU เร่ิมการทาํงานใหม่ 
3. ICSP Port ของ Atmega16U2 เป็นพอร์ตท่ีใชโ้ปรแกรม Visual Com port บน Atmega16U2 
4.  I/OPort:Digital I/O ตั้งแต่ขา D0 ถึง D13 นอกจากน้ี บาง Pin จะทาํหนา้ท่ีอ่ืนๆ เพิ่มเติมดว้ย เช่น Pin0,1 เป็น
ขา Tx,Rx Serial, Pin3,5,6,9,10 และ 11 เป็นขา PWM 
5. ICSP Port: Atmega328 เป็นพอร์ตท่ีใชโ้ปรแกรม Bootloader 
6. MCU: Atmega328 เป็น MCU ท่ีใชบ้นบอร์ด Arduino 
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2.4.4 คุณสมบัติทัว่ไปของบอร์ด Arduino Uno R3 
 

- ใชชิ้พ ATmega328 รันท่ีความถ่ี 16 MHz 
- หน่วยความจาํแฟลช32 KB แรม 2 KB 
- บอร์ดใชไ้ฟเล้ียง 7 ถึง 12 V 
- มีระดบัแรงดนัไฟฟ้ าในการทาํงานและขาสัญญาณอยูท่ี่ 5 V 
- (TTL) มี Digital Input / Output 14 ขา (เป็น PWM ได ้6 ขา) 
- มี Analog Input 6 ขา Serial UART 1 ชุด เป็นพอร์ตส่ือสารอนุกรม 
- มี ชุดI2C 1 ชุด SPI 1 ชุด 

 
 

2.5 สรุป 
 อุปกรณ์คัดแยกเหรียญ เก่า-ใหม่ จะใช้เซนเซอร์วดัค่าแสง RGB เซอร์โวมอเตอร์ และบอร์ด
ไมโครคอนโทรลเลอร์ ซ่ึงเป็นอุปกรณ์สาํคญัท่ีจะนาํมาใชใ้นอุปกรณ์คดัแยกเหรียญเก่า – ใหม่ โดยวิธีการทาํงาน
และการนาํไปใชจ้ะแสดงในบทท่ี 3 
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บทที ่3  
การออกแบบโครงงาน 

 
3.1 บทน า 
 เน้ือหาในบทน้ีจะเป็นการกล่าวถึงการออกแบบโครงสร้างและการสร้างวงจรภายในอุปกรณ์คดัแยก
เหรียญ เก่า-ใหม่ สําหรับนาํมาตรวจสอบและคดัแยกคุณภาพและความสมบุรณ์ของเหรียญ  แล้วจะทาํการ
ทดสอบการใชง้านไดจ้ริงของอุปกรณ์แต่ละตวัท่ีกลุ่มผูท้ดสอบไดน้าํมาประกอบเป็นอุปกรณ์คดัแยกเหรียญ เก่า-
ใหม่ในบทท่ี 4  โดยโครงงานจะแบ่งการออกแบบวงจรเป็น 2 ส่วนดงัน้ี วงจรควบคุมทางเขา้ของเหรียญและ
วงจรตรวจสอบคุณภาพของเหรียญ  
 

3.2 องค์ประกอบและหลกัการท างานของส่วนต่างๆภายในอุปกรณ์คัดแยกเหรียญ เก่า-ใหม่ 

 หลกัการทาํงานของส่วนต่างๆภายในอุปกรณ์ เร่ิมข้ึนท่ีบริเวณทางเขา้ของอุปกรณ์ซ่ึงจะมีวงจรควบคุม
การเปิด-ปิด ช่องรับเหรียญ และจะมีการทาํงานก็ต่อเม่ือเซนเซอร์นั้นตรวจพบ เหรียญท่ีเขา้มาทางช่องรับเหรียญ
โดยเซอร์โวมอเตอร์จะขวางการเดินทางของเหรียญท่ีสอง เพื่อใหเ้ซนเซอร์ตรวจสอบคุณภาพของเหรียญท่ีเขา้ไป
เหรียญแรกจนเสร็จ เซอร์โวมอเตอร์จึงจะทาํการเปิดให้เหรียญต่อไปเขา้มายงัเซนเซอร์ได ้และจะเปิดช่องรับ
เหรียญเม่ือเซนเซอร์ไม่มีการตรวจพบเหรียญ จากนั้นเม่ือเซนเซอร์ตรวจพบเหรียญท่ีเขา้มายงัหนา้เซนเซอร์ ซ่ึง
จะทาํการตรวจสอบเหรียญทั้ง2ดา้น จึงมีเซนเซอร์ 2 ตวั ทาํการวดัค่าแสงท่ีสะทอ้นกลบัมายงัตวัเซนเซอร์และส่ง
ค่าท่ีวดัไดไ้ปยงับอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ จากนั้นจะทาํการตรวจสอบค่าท่ีถูกส่งเขา้มา และทาํการสั่งให้เซอ
โวมอเตอร์ตวัท่ีสองทาํการปล่อยเหรียญ ถา้ค่าท่ีวดัไดเ้ป็นเหรียญท่ีไม่ไดคุ้ณภาพหรือเหรียญดาํ เซอร์โวมอเตอร์
จะยกข้ึน เหรียญจะตกลงสู่ช่องคืนเหรียญใหก้บัผูใ้ชง้าน แต่ถา้ค่าท่ีวดัไดเ้ป็นเหรียญท่ีมีคุณภาพดีสามารถใชง้าน
ได ้เซอร์โวมอเตอร์จะเคล่ือนลงไปปิดช่อง เหรียญจะตกลงไปยงัช่องคืนเหรียญ ทาํให้เหรียญท่ีไดคุ้ณภาพผา่น
เขา้ไปสู่เคร่ืองนบัจาํนวนเงินทนัที 
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3.3 วงจรควบคุมการเปิด-ปิด ทางเข้าของเหรียญ 

 

   

   

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 3.1 แผนภาพไดอะแกรมของวงจรควบคุมทางเขา้ของเหรียญ 

 วงจรควบคุมการเปิด-ปิด ทางเขา้ของเหรียญ เป็นเซอโวมอเตอร์ท่ีอยูบ่ริเวณทางเขา้ของเหรียญก่อนท่ีจะ

ถึงเซนเซอร์ ทาํหนา้ท่ีควบคุมเหรียญท่ีจะเขา้ไปยงัเซนเซอร์ โดยวงจรดงักล่าว จะทาํงานก็ต่อเม่ือเซนเซอร์ ตรวจ

พบเหรียญเขา้มาในระยะท่ีเซนเซอร์สามารถตรวจจบัได ้จากนั้นเซอร์โวมอเตอร์จะทาํการปิดทางเขา้ของเหรียญ

เพื่อป้องกนัไม่ให้เหรียญถดัไปเขา้ไปยงัระยะตรวจจบัของเซนเซอร์ เพื่อท่ีจะตรวจสอบคุณภาพของเหรียญแรก

จนกวา่จะเสร็จ จึงจะทาํการเปิดทางเขา้ของเหรียญสู่เซนเซอร์ดงัแสดงในรูปท่ี 3.1 

 วงจรควบคุมทางเข้าของเหรียญ เซนเซอร์จะทาํการยิงแสงเขา้ไปกระทบท่ีตวัเหรียญและวดัค่าแสงท่ี

ส ะ ท้อ น ก ลับ ม า  เ ม่ื อ เ ซ น เ ซ อ ร์ นั้ น ส า ม า ร ถ ต ร ว จ พ บ เ ห รี ย ญ ไ ด้แ ล้ว จ ะ ส่ ง สั ญ ญ า น ไ ป ใ ห้บ อ ร์ ด

ไมโครคอนโทรลเลอร์ทาํการสั่งใหเ้ซอร์โวมอเตอร์นั้นทาํงาน 

เซนเซอร์ 

RGB 

เซนเซอร์ 

RGB เหรียญ 

บอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ 

เซอร์โวมอเตอร์ 

ตวัที่ 1 
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3.4 วงจรตรวจสอบคุณภาพของเหรียญ 

 

   

   

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปที ่3.2 แผนภาพไดอะแกรมของวงจรตวจสอบคุณภาพเหรียญ 

 วงจรตวรจสอบคุณภาพเหรียญเป็นวงจรท่ีอยูบ่ริเวณส่วนภายในของอุปกรณ์ทาํหนา้ท่ีตรวจสอบสถานะ

และคุณภาพของเหรียญ โดยเม่ือมีเหรียญเขา้มาในระยะตรวจจบัของเซนเซอร์ เซนเซอร์ทั้งสองดา้นจะยิงแสง

จากหลอด LED ท่ีอยู่รอบๆ เซนเซอร์ไปตกกระทบท่ีตวัเหรียญและวดัค่าแสงท่ีสะทอ้นกลบัมายงัเซนเซอร์ 

จากนั้นจะส่งค่าท่ีวดัไดไ้ปยงับอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์เพื่อทาํการประมวลผล แลว้ไปสั่งการเซอร์โวมอเตอร์

นั้นทาํงาน ถา้ค่าท่ีวดัไดเ้ป็นเหรียญท่ีไม่ไดคุ้ณภาพหรือเหรียญดาํ เซอร์โวมอเตอร์จะยกข้ึนและเหรียญจะตกลงสู่

ช่องคืนเหรียญให้กบัผูใ้ช้งาน แต่ถ้าค่าท่ีวดัได้เป็นเหรียญท่ีมีคุณภาพดีสามารถใช้งานได้ เซอร์โวมอเตอร์จะ

เคล่ือนลงไปปิดช่องท่ีเหรียญจะตกลงไปยงัช่องคืนเหรียญ ทาํให้เหรียญท่ีได้คุณภาพผ่านเขา้ไปสู่เคร่ืองนับ

จาํนวนเหรียญทนัที ดงัแสดงใน รูปท่ี 3.2 

 

เซนเซอร์ 

RGB 

เซนเซอร์ 

RGB เหรียญ 

บอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ 

เซอร์โวมอเตอร์ 

ตวัที่ 2 

 

 

 

 

 

 

 

 



29 
 

3.4.1 การเช่ือมต่ออุปกรณ์ต่างๆถายในอุปกรณ์คัดแยกเหรียญเก่า-ใหม่ 

 

รูปท่ี 3.3 การเช่ือมต่อเซอร์โวมอเตอร์กบับอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ 

 

รูปท่ี 3.4 การเช่ือมต่อเซอเซอร์วดัค่าแสง RGB กบับอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ 

รูปท่ี 3.3 และ 3.4 แสดงการเช่ือมต่อระหวา่ง บอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์กบัเซอร์โวมอเตอร์ และ

บอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์กบัเซนเซอร์วดัค่าแสง RGB 
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โดยสามารถสรุปการเช่ือมต่ออุปกรณ์ไดด้งัน้ี 

 เซอร์โวมอเตอร์ต่อกบับอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ 

 - เช่ือมต่อสาย Power (สีแดง) เขา้กบั ขาไฟเล้ียง 5 V ของบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ 
- เช่ือมต่อสาย GND ( สีดาํ ) เขา้กบั ขา GND ของบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ 
- เช่ือมต่อสาย Signal ( สีขาว) เขา้กบั ขาดิจิตอลหมายเลข 8 ของบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ 
 
 
เซนเซอร์วดัค่าแสง RGB ต่อกบับอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ 
 
- ขา Vcc ของเซนเซอร์ ต่อกบั ขาแรงดนั 5v ของบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ 

        - ขา Gnd ของเซนเซอร์ ต่อกบั ขา Gnd ของบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ 
         - ขา s0  ของเซนเซอร์ ต่อกบั ขาแรงดนั 5v ของบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ 
        - ขา s1  ของเซนเซอร์ ต่อกบั ขาแรงดนั 5v ของบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ 
        - ขา s2  ของเซนเซอร์ ต่อกบั ขาดิจิตอลหมายเลข 12 ของบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ 
         - ขา s3  ของเซนเซอร์ ต่อกบั ขาดิจิตอลหมายเลข 13 ของบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์  
        - ขา OUT  ของเซนเซอร์ ต่อกบั ขาดิจิตอลหมายเลข 5 ของบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ 
       - ขา LED  ของเซนเซอร์ ต่อกบั ขาดิจิตอลหมายเลข 7 ของบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ 
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3.4.2 โค๊ตโปรแกรมส าหรับวงจรตรวจสอบคุณภาพของเหรียญ 
#include <Servo.h>  
/*โมดูล Color -> Arduino Uno 
 
s0 -> 3 
s1 -> 4 
s2 -> 5 
s3 -> 6 
LED -> 7 
out -> 8 
Vcc -> 5V 
Gnd -> Gnd*/ 
 
 
//const int outputEnabled = 2; // write LOW to turn on Note, may not be hooked up. 
const int s0 = 3; // sensor pins 
const int s1 = 4; 
const int s2 = 5; 
const int s3 = 6; 
//const int nLED = 7; // illuminating LED 
const int out = 8; // TCS230 output 
 
//const int 1outputEnabled = 2; // write LOW to turn on Note, may not be hooked up. 
const int s02 = A3; // sensor pins 
const int s12 = A2; 
const int s22 = A1; 
const int s32 = A0; 
//const int 1nLED = 7; // illuminating LED 
const int out2 = 2; // TCS230 output 
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// variables to store color values 
int red = 0; 
int green = 0; 
int blue = 0; 
int gry=0; 
// variables to store color values 
int red2 = 0; 
int green2 = 0; 
int blue2 = 0; 
int gry2 = 0; 
 
int avg=0,avg1=0,avg2=0,avg3=0,avg4=0,stcoin=0; 
Servo myservo,myservo1;  // create servo object to control a servo  
void setup() { 
myservo.attach(9); 
myservo1.attach(10); 
myservo.write(47); 
myservo1.write(120); 
//pinMode(outputEnabled, OUTPUT); 
pinMode(s0, OUTPUT); 
pinMode(s1, OUTPUT); 
pinMode(s2, OUTPUT); 
pinMode(s3, OUTPUT); 
//pinMode(nLED, OUTPUT); 
pinMode(out, INPUT); 
 
//pinMode(1outputEnabled, OUTPUT); 
pinMode(s02, OUTPUT); 
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pinMode(s12, OUTPUT); 
pinMode(s22, OUTPUT); 
pinMode(s32, OUTPUT); 
//pinMode(nLED2, OUTPUT); 
pinMode(out2, INPUT); 
 
Serial.begin(9600); 
//This pin may be set to ground and not available on the breakout 
//If not available don't worry about it. 
//digitalWrite(outputEnabled, LOW); 
//Set Frequency scaling to largest value 
digitalWrite(s0, HIGH); 
digitalWrite(s1, HIGH); 
digitalWrite(s02, HIGH); 
digitalWrite(s12, HIGH); 
//digitalWrite(nLED, LOW); 
delay(1000); 
} 
 
void loop() { 
 // myservo.write(0);//pass 
//  myservo.write(47);//stop 
//  myservo.write(70);//no pass 
 // myservo1.write(160);//pass 
//  myservo1.write(90);//stop 
myservo.write(47);//stop 
myservo1.write(120);//pass 
delay(200); 
color(); 
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gry=(red+green+blue)/3; 
color1(); 
gry2=(red2+green2+blue2)/3; 
 
avg=0; 
if(red>=28){avg+=1;} 
if(green>=16){avg+=1;} 
if(blue>=8){avg+=1;} 
 
if(avg>=2){Serial.print(" COIN "); 
avg=0; 
myservo1.write(65);//stop 
delay(200); 
stcoin=0; 
while(stcoin==0){ 
color(); 
gry=(red+green+blue)/3; 
color1(); 
gry2=(red2+green2+blue2)/3; 
 
Serial.println(gry, DEC); 
Serial.println(gry2, DEC); 
if(gry<19){Serial.print("  OK  "); 
avg1+=1; 
if(avg1>3){avg1=0;avg2=0;avg4=0;avg3=0;} 
avg3=0; 
}else{Serial.print("  NO OK  "); 
avg3+=1; 
if(avg3>3){avg3=0;avg2=0;avg4=0;avg1=0;} 
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avg1=0; 
} 
if(gry2<19){Serial.println("  OK  "); 
avg2+=1; 
if(avg2>3){avg2=0;avg1=0;avg3=0;avg4=0;} 
avg4=0; 
}else{Serial.println("  NO OK  "); 
avg4+=1; 
if(avg4>3){avg4=0;avg1=0;avg3=0;avg2=0;} 
avg2=0; 
} 
if(avg1>=2 && avg2>=2){//passall 
  Serial.print("                     pass "); 
  avg1=0;avg2=0;avg3=0;avg4=0; 
myservo.write(0);//pass 
delay(500); 
myservo.write(47);//stop 
delay(200); 
stcoin=1; 
} 
if(avg3>=2 || avg4>=2){//no passall 
    Serial.print("               not   pass "); 
    avg1=0;avg2=0;avg3=0;avg4=0; 
myservo.write(70);//no pass 
delay(200); 
myservo.write(47);//stop 
delay(200); 
stcoin=1; 
} 
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delay(500); 
} 
} 
 
if(avg<=1){Serial.print(" NCOIN ");} 
/* 
Serial.print(red, DEC); 
Serial.print(" "); 
Serial.print(green, DEC); 
Serial.print(" "); 
Serial.println(blue, DEC); 
Serial.print(red2, DEC); 
Serial.print(" "); 
Serial.print(green2, DEC); 
Serial.print(" "); 
Serial.println(blue2, DEC);*/ 
//if(gry<18){Serial.print("  OK  ");}else{Serial.print("  NO OK  ");} 
//Serial.print(gry, DEC); 
//if(gry<18){Serial.print("  OK  ");}else{Serial.print("  NO OK  ");} 
//Serial.print(gry2, DEC); 
//if(gry2<18){Serial.println("  OK  ");}else{Serial.println("  NO OK  ");} 
//Simple logic to test for color 
/*if (red < blue && red < green) Serial.println("Red"); 
else if (blue < red && blue < green) Serial.println("blue"); 
else Serial.println("green"); 
*/ 
delay(300); 
} 
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void color() { 
//digitalWrite(nLED,1); 
digitalWrite(s2, LOW); 
digitalWrite(s3, LOW); 
// count OUT, pRed, RED 
red = pulseIn(out, digitalRead(out) == HIGH ? LOW : HIGH); 
digitalWrite(s3, HIGH); 
//count OUT, pBLUE, BLUE 
blue = pulseIn(out, digitalRead(out) == HIGH ? LOW : HIGH); 
digitalWrite(s2, HIGH); 
// count OUT, pGreen, GREEN 
green = pulseIn(out, digitalRead(out) == HIGH ? LOW : HIGH); 
//digitalWrite(nLED,0); 
} 
void color1() { 
//digitalWrite(nLED2,1); 
digitalWrite(s22, LOW); 
digitalWrite(s32, LOW); 
// count OUT, pRed, RED 
red2 = pulseIn(out2, digitalRead(out2) == HIGH ? LOW : HIGH); 
digitalWrite(s32, HIGH); 
//count OUT, pBLUE, BLUE 
blue2 = pulseIn(out2, digitalRead(out2) == HIGH ? LOW : HIGH); 
digitalWrite(s22, HIGH); 
// count OUT, pGreen, GREEN 
green2 = pulseIn(out2, digitalRead(out2) == HIGH ? LOW : HIGH); 
//digitalWrite(nLED2,0); 
} 
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รูปท่ี 3.5 อุปกรณ์เม่ือนาํทุกอยา่งมาประกอบเขา้ดว้ยกนั 

 
 
3.5 สรุป 

ในบทน้ีไดก้ล่าวถึงการการออกแบบอุปกรณ์คดัแยกเหรียญเก่า-ใหม่ เม่ือทาํการเช่ือมต่ออุปกรณ์แต่ละ
อุปกรณ์เขา้ดว้ยกนั ดงัรูปท่ี 3.5 แลว้อุปกรณ์ทุกช้ินสามารถทาํงานร่วมกนัไดอ้ยา่งมีประสิทธิภาพต่อไปจะเป็น
การทดสอบอุปกรณ์คดัแยกเหรียญเก่า-ใหม่ ซ่ึงจะแสดงในบทท่ี 4 
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บทที ่4 
ผลการทดสอบ 

 

4.1 บทน า 
 เน้ือหาในบทน้ีจะเป็นการกล่าวถึงการอธิบายโครงสร้างของอุปกรณ์คดัแยกเหรียญเก่า-ใหม่และระบบ
การทาํงานภายในวงจรแบบคร่าวๆ โดยจะเร่ิมข้ึนท่ีบริเวณทางดา้นหนา้ของอุปกรณ์ ซ่ึงมีวงจรควบคุมการเขา้-
ออกของเหรียญและจะมีการทาํงานก็ต่อเม่ือเซนเซอร์นั้นไดท้าํการตรวจจบัเหรียญได ้นัน่ก็คือ เซอร์โวมอเตอร์
ตวัท่ี 1 จะทาํการปิดกั้นทางเขา้ของเหรียญท่ีจะเขา้ไปยงัระยะของเซนเซอร์ เพื่อให้เซนเซอร์ตรวจสอบเหรียญ
แรกนั้นทาํการตวรจสอบคุณภาพของเหรียญจนเรียบร้อยแล้วจึงจะเปิดให้เหรียญต่อไปเข้ามายงัระยะของ
เซนเซอร์ การทาํงานของตวัอุปกรณ์คือถา้เป็นเหรียญท่ีไม่ไดคุ้ณภาพหรือเหรียญดาํ มอเตอร์เซอร์โวตวัท่ี 2 จะ
ยกข้ึนปล่อยใหเ้หรียญตกไปยงัช่องคืนเหรียญ แต่ถา้เป็นเหรียญปกติหรือเหรียญท่ีไดคุ้ณภาพมอเตอร์เซอร์โวตวั
ท่ี 2 จะปรับลดระดบัลง ทาํใหเ้หรียญจะถูกส่งไปยงัเคร่ืองนบัต่อไป 
 

4.2 การทดสอบช้ินงาน 
รูปท่ี 4.1 แสดงส่วนประกอบต่างๆภายในอุปกรณ์คดัแยกเหรียญเก่า-ใหม่ และรูปท่ี 4.2 แสดงหนา้ตาของ
เซนเซอร์ท่ีใชต้รวจสอบคุณภาพเหรียญ 

  
1. เซนเซอร์วดัค่าแสง RGB ตวัท่ี 1 
2. เซนเซอร์วดัค่าแสง RGB ตวัท่ี 2 
3. เซอร์โวมอเตอร์ ตวัท่ี 1 
4. เซอร์โวมอเตอร์ ตวัท่ี 2 
5. บอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ 

 
 
 
 
 

รูปท่ี 4.1 อุปกรณ์คดัแยกเหรียญ เก่า-ใหม่ พร้อมอุปกรณ์ทดสอบ 
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รูปท่ี 4.2 เซนเซอร์ตรวจสอบคุณภาพเหรียญเก่า-ใหม่ 
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4.2.1 ผลการทดสอบการตรวจจับของเซนเซอร์ส าหรับวงจรควบคุมทางเข้าของเหรียญ 
 
ตาราง 4.1.1 ผลการทดการตรวจจบัของเซนเซอร์ ตวัท่ี 1 สาํหรับวงจรควบคุมทางเขา้ของเหรียญ กรณีไม่มี
เหรียญเขา้มายงัระยะตรวจจบัของเซนเซอร์ 
 

คร้ังท่ี ค่าเฉล่ีย RGB 
แผงกั้นของ

มอเตอร์ตวัท่ี 1 

1 17 เปิด 

2 17 เปิด 

3 17 เปิด 

4 17 เปิด 

5 17 เปิด 

6 17 เปิด 

7 17 เปิด 

8 17 เปิด 

9 17 เปิด 

10 17 เปิด 
 
 

ค่าเฉล่ีย RGB ท่ีเซนเซอร์ตวัท่ี 1 วดัได ้อยูท่ี่ 17 และเซอร์โวมอเตอร์ตวัท่ี 1 ทาํงานไดอ้ยา่งถูกตอ้งทุกคร้ังท่ีทาํ
การทดสอบ 
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ตาราง 4.1.2 ผลการทดการตรวจจบัของเซนเซอร์สาํหรับวงจรควบคุมทางเขา้ของเหรียญ กรณีมีเหรียญดีเขา้
มายงัระยะตรวจจบัของเซนเซอร์ทั้ง 2 ในการทดสอบวงจรควบคุมทางเขา้ของเหรียญ 
 

คร้ังท่ี 
ค่าเฉล่ีย RGB แผงกั้นของ

มอเตอร์ตวัท่ี 1 เซนเซอร์ ตวัท่ี 1 เซนเซอร์ ตวัท่ี 2 
1 19 19 ปิด 

2 19 19 ปิด 

3 19 19 ปิด 

4 19 19 ปิด 

5 19 19 ปิด 

6 19 19 ปิด 

7 19 19 ปิด 

8 19 19 ปิด 

9 19 19 ปิด 

10 19 19 ปิด 

 
 
ค่าเฉล่ีย RGB ท่ีเซนเซอร์ตวัท่ี 1 และตวัท่ี 2 วดัได ้อยูท่ี่ 19 และเซอร์โวมอเตอร์ตวัท่ี 1 ทาํงานไดอ้ยา่งถูกตอ้งทุก
คร้ังท่ีทาํการทดสอบ 
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ตาราง 4.1.3 ผลการทดการตรวจจบัของเซนเซอร์สาํหรับวงจรควบคุมทางเขา้ของเหรียญ กรณีมีเหรียญดาํเขา้
มายงัระยะตรวจจบัของเซนเซอร์ทั้ง 2 ในการทดสอบวงจรควบคุมทางเขา้ของเหรียญ 
 

คร้ังท่ี 
ค่าเฉล่ีย RGB แผงกั้นของ

มอเตอร์ตวัท่ี 1 เซนเซอร์ ตวัท่ี 1 เซนเซอร์ ตวัท่ี 2 
1 20 19 ปิด 

2 21 19 ปิด 

3 21 19 ปิด 

4 21 19 ปิด 

5 20 19 ปิด 

6 20 19 ปิด 

7 21 19 ปิด 

8 20 19 ปิด 

9 20 19 ปิด 

10 20 19 ปิด 

 
ค่าเฉล่ีย RGB ท่ีเซนเซอร์ตวัท่ี1 วดัได ้20-21 และตวัท่ี 2 วดัได ้19 และเซอร์โวมอเตอร์ตวัท่ี 1 ทาํงานไดอ้ยา่ง
ถูกตอ้งทุกคร้ังท่ีทาํการทดสอบ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 

 

 

 

 

 

 



44 
 

4.2.3 ผลการทดสอบการคดัแยกคุณภาพเหรียญเก่า-ใหม่  
 
ตาราง 4.2.1 ตารางผลการทดสอบเม่ือหยอดเหรียญเขา้ไปยงัอุปกรณ์คดัแยกเหรียญเก่า-ใหม่ กรณีท่ีมีเหรียญดีเขา้
มายงัตวัอุปกรณ์ 

คร้ังท่ี 
ค่าเฉล่ีย RGB แผงกั้นของ

มอเตอร์ตวัท่ี 2 เซนเซอร์ ตวัท่ี 1 เซนเซอร์ ตวัท่ี 2 
1 19 19 ปิด 

2 19 19 ปิด 

3 19 19 ปิด 

4 19 19 ปิด 

5 19 19 ปิด 

6 19 19 ปิด 

7 19 19 ปิด 

8 19 19 ปิด 

9 19 19 ปิด 

10 19 19 ปิด 

 
หมายเหตุ : ปิดหมายถึงแผงกั้นเหรียญปิดลงเพ่ือให้เหรียญผ่านไปยังเคร่ืองนับเหรียญต่อไป 
 
ค่าเฉล่ีย RGB ท่ีเซนเซอร์ตวัท่ี 1 และตวัท่ี 2 วดัได ้19 และเซอร์โวมอเตอร์ตวัท่ี 2 ทาํงานไดอ้ยา่งถูกตอ้งทุกคร้ังท่ี
ทาํการทดสอบ 
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ตาราง 4.2.2 ตารางผลการทดสอบเม่ือหยอดเหรียญเขา้ไปยงัอุปกรณ์คดัแยกเหรียญเก่า-ใหม่ กรณีท่ีมีเหรียญดาํ 
ซ่ึงดาํเพียงดา้นเดียวหรือเหรียญท่ีไมไดคุ้ณภาพ เขา้มายงัตวัอุปกรณ์ทางฝ่ังเซนเซอร์ตวัท่ี  1 
 

คร้ังท่ี 
ค่าเฉล่ีย RGB แผงกั้นของ

มอเตอร์ตวัท่ี 2 เซนเซอร์ ตวัท่ี 1 เซนเซอร์ ตวัท่ี 2 
1 20 19 เปิด 

2 20 19 เปิด 

3 21 19 เปิด 

4 20 19 เปิด 

5 20 19 เปิด 

6 20 19 เปิด 

7 21 19 เปิด 

8 21 19 เปิด 

9 20 19 เปิด 

10 20 19 เปิด 

 
หมายเหตุ : เปิดหมายถึงแผงกั้นเหรียญเปิดขึ่นเพ่ือให้เหรียญตกลงไปยังช่องคืนเหรียญต่อไป 
 
ค่าเฉล่ีย RGB ท่ีเซนเซอร์ตวัท่ี 1วดัได ้20-21  และตวัท่ี 2 วดัได ้19 และเซอร์โวมอเตอร์ตวัท่ี 2 ทาํงานไดอ้ยา่ง
ถูกตอ้งทุกคร้ังท่ีทาํการทดสอบ 
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ตาราง 4.2.3 ตารางผลการทดสอบเม่ือหยอดเหรียญเขา้ไปยงัอุปกรณ์คดัแยกเหรียญเก่า-ใหม่ กรณีท่ีมีเหรียญดาํ 
ซ่ึงดาํเพียงดา้นเดียวหรือเหรียญท่ีไมไดคุ้ณภาพ เขา้มายงัตวัอุปกรณ์ทางฝ่ังเซนเซอร์ตวัท่ี 2 
 

คร้ังท่ี 
ค่าเฉล่ีย RGB แผงกั้นของ

มอเตอร์ตวัท่ี 2 เซนเซอร์ ตวัท่ี 1 เซนเซอร์ ตวัท่ี 2 
1 19 21 เปิด 

2 19 21 เปิด 

3 19 21 เปิด 

4 19 20 เปิด 

5 19 21 เปิด 

6 19 20 เปิด 

7 19 20 เปิด 

8 19 21 เปิด 

9 19 21 เปิด 

10 19 20 เปิด 

 
หมายเหตุ : เปิดหมายถึงแผงกั้นเหรียญเปิดขึ่นเพ่ือให้เหรียญตกลงไปยังช่องคืนเหรียญต่อไป 
 
ค่าเฉล่ีย RGB ท่ีเซนเซอร์ตวัท่ี 1 วดัได ้19 และตวัท่ี 2 อ่านได ้20-21 และเซอร์โวมอเตอร์ตวัท่ี 2 ทาํงานไดอ้ยา่ง
ถูกตอ้งทุกคร้ังท่ีทาํการทดสอบ 
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ตาราง 4.2.4 ตารางผลการทดสอบเม่ือหยอดเหรียญเขา้ไปยงัอุปกรณ์คดัแยกเหรียญเก่า-ใหม่ กรณีท่ีมีเหรียญดาํ 
ซ่ึงดาํทั้งสองดา้นหรือเหรียญท่ีไมไดคุ้ณภาพ เขา้มายงัตวัอุปกรณ์ 
 

คร้ังท่ี 
ค่าเฉล่ีย RGB แผงกั้นของ

มอเตอร์ตวัท่ี 2 เซนเซอร์ ตวัท่ี 1 เซนเซอร์ ตวัท่ี 2 
1 21 21 เปิด 

2 20 20 เปิด 

3 20 21 เปิด 

4 21 20 เปิด 

5 21 21 เปิด 

6 20 20 เปิด 

7 21 20 เปิด 

8 20 21 เปิด 

9 20 21 เปิด 

10 21 20 เปิด 

 
หมายเหตุ : เปิดหมายถึงแผงกั้นเหรียญเปิดขึ่นเพ่ือให้เหรียญตกลงไปยังช่องคืนเหรียญต่อไป 
 
ค่าเฉล่ีย RGB ท่ีเซนเซอร์ตวัท่ี 1 และตวัท่ี 2 วดัได ้20-21และเซอร์โวมอเตอร์ตวัท่ี 2 ทาํงานไดอ้ยา่งถูกตอ้งทุก
คร้ังท่ีทาํการทดสอบ 
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4.3 วเิคราะห์ผลการทดลอง 
 บริเวณภายในของตวัอุปกรณ์คดัแยกเหรียญ เก่า-ใหม่ จะมีวงจรคดัแยกเหรียญ ซ่ึงจะใชเ้ซนเซอร์วดัค่า
แสง RGB ซ่ึงค่าท่ีนาํมาใชเ้ป็นเกณฑ ์ จะใชผ้ลเฉล่ีย จากค่า RGB ท่ีวดัไดโ้ดยมีหลกัการดงัต่อไปน้ี 

- ขณะท่ียงัไม่มีเหรียญเขา้มายงัระยะของเซนเซอร์ จะใชค้่าเฉล่ีย RGB ของเซนเซอร์ตวัท่ี 1 
เพียงตวัเดียว ซ่ึงจะอยูท่ี่ 17 เซอร์โวมอเตอร์ตวัท่ี 1 ท่ีควบคุมทางเขา้ของเหรียญจะยงัไม่มี
การทาํงาน 

- ขณะมีเหรียญเข้าไปยงัระยะเซนเซอร์ ค่าเฉล่ีย RGB ของเหรียญท่ีดีหรือเหรียญท่ีได้
คุณภาพ อยู่ระหว่าง 18-19 บอร์ดจะสั่งการให้เซอร์โวมอเตอร์ตวัท่ี 1 ปิดแผงกั้นเพื่อปิด
ทางเขา้ของเหรียญ และเซอร์โวมอเตอร์ตวัท่ี 2 ขยบัเข็มไปท่ี 0 องศา ปิดแผงกั้นเหรียญจะ
ผ่านไปยงัเคร่ืองนบัต่อไป หลงัจากนั้นเซอร์โวมอเตอร์ตวัท่ี 2 จะขยบักลบัมาท่ี 47 องศา 
และเซอร์โวมอเตอร์ตวัท่ี 1เปิดแผงกั้น พร้อมท่ีจะรับเหรียญต่อไปท่ีจะเขา้มา 

- ขณะมีเหรียญเขา้ไปยงัระยะเซนเซอร์ ค่าเฉล่ีย RGB ของเหรียญท่ีดาํหรือไม่ไดคุ้ณภาพจะมี
ค่าตั้งแต่ 20 ข้ึนไปบอร์ดจะสั่งการให้เซอร์โวมอเตอร์ตวัท่ี 1 ปิดแผงกั้นเพื่อปิดทางเขา้ของ
เหรียญ และเซอร์โวมอเตอร์ตวัท่ี 2 ขยบัเข็มไปท่ี 70 องศา เปิดแผงกั้นเหรียญจะตกลงสู่
ช่องคืนเหรียญแก่ผูใ้ช้ หลงัจากนั้นเซอร์โวมอเตอร์ตวัท่ี 2 จะขยบักลบัมาท่ี 47 องศาและ
เซอร์โวมอเตอร์ตวัท่ี 1 เปิดแผงกั้นพร้อมท่ีจะรับเหรียญต่อไปท่ีจะเขา้มา 

 
4.4 สรุป 
 จากผลการทดสอบวงจรควบคุมทางเขา้ของเหรียญ ในตารางท่ี 4.1 ก และ 4.1 ข และในส่วนของการ
ทดสอบการคดัแยกคุณภาพของเหรียญเก่า-ใหม่ ในตารางท่ี 4.2 ก , 4.2 ข และ 4.2 ค พบว่าเซนเซอร์สามารถ
แยกแยะไดอ้ยา่งถูกตอ้ง ในกรณีท่ียงัไม่มีเหรียญเขา้มายงัระยะตรวจจบัของเซนเซอร์ แผงกั้นเหรียญจะไม่มีการ
ทาํงาน และเม่ือมีเหรียญเขา้มายงัระยะตรวจจบัของเซนเซอร์ แผงกั้นเหรียญจะปิดทางเขา้ของเหรียญท่ีจะเขา้
มายงัรัยตัรวจจบัของเซนเซอร์ตามท่ีกลุ่มผูท้ดสอบไดท้าํการตั้งค่าไว ้และ เม่ือทาํการทดการคดัแยกคุณภาพของ
เหรียญ เหรียญท่ีได้คุณภาพอุปกรณ์จะประมวลผลให้ผ่าน และเม่ือใช้เหรียญดาํหรือเหรียญท่ีไม่ได้คุณภาพ
อุปกรณ์จะประมวลผลให้ไม่ผ่าน จึงสรุปไดว้า่ วงจรท่ีใชใ้นการทดสอบสั้ งสองวงจรนั้นสามารถทาํไดต้ามจุด
ประวงคท่ี์กลุ่มผูท้ดสอบไดว้างไว ้
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บทที ่5 
บทสรุปของโครงงาน 

 
5.1 บทน า 

เน่ือหาในบทน้ีเป็นการกล่าวถึงบทสรุปของโครงงานเร่ือง เคร่ืองคดัแยกเหรียญเก่าใหม่ซ่ึงจะประกอบ
ไปดว้ย ปัณญหาในการดาํเนินงานวธีิการแกไ้ข และแนวทางในการพฒันาโครงงานต่อไป 

ซ่ึงภายในเคร่ืองคดัแยกเหรียญน้ีน จะมีส่วนประกอบหลกั 3 ส่วนดงัน้ี 
1. เซนเซอร์วดัแสง RGB 
2. เซอร์โวมอเตอร์ 
3. Board Arduino uno R3 
บทสรุปของโครงงาน เร่ือง เคร่ืองคดัแยกเหรียญเก่า-ใหม่ จากการทดลองระบบการทาํงานของเคร่ืองคดั

แยกเหรียญเก่าใหม่จะเห็นไดว้า่สามารถทาํงานไดต้ามจุดประสงคท่ี์กลุ่มผูท้ดสอบไดว้างไว ้สามารถตรวจสอบ
การทาํงานของเคร่ืองคดัแยกเหรีญเก่า-ใหม่ ได ้ดงันั้น วงจรท่ีใชใ้นการทดสอบทั้งสองวงจรนั้นสามารถทาํได้
ตามจุดประสงคท่ี์กลุ่มผูท้ดสอบไดว้างไวแ้ละสามารถนาํไปประยกุตใ์ชไ้ดก้บัระบบต่างๆได ้
 

5.2 ข้อเสนอแนะ 
ในการทดลอง เซนเซอร์วดัค่าแสง RGB จะปัญหาการเกิด Interference (การรบกวนกนัของสัญญาณ) 

เน่ืองจากเป็นเซนเซอร์ชนิดเดียวกนัจึงมีความถ่ีใกลเ้คียงกนัทาํใหเ้กิดปัญหาการรบกวน กนัของเซนเซอร์ 
ขา้งเคียงซ่ึงสามารถแกปั้ญหาไดด้งักล่าว ดงัน้ี 
1. เอียงเซนเซอร์ 2 ตวัทาํมุมไม่ใหห้นา้เซนเซอร์มาตรงกนั 
2. เราตอ้งทาํจาํกดัแสงภายนอกใหไ้ดม้ากท่ีสุด เพื่อลดการคลาดเคลือนของค่าท่ีวดัได ้
 
 

5.3 แนวทางการพฒันา 
โครงงานช้ิน น้ีเป็นตน้แบบการตรวจสอบสถานะของเคร่ืองคดัแยกเหรียญเก่าใหม่ ซึงสามารถนาํไป

ประยกุตใ์ชก้บัระบบต่างๆไดเ้ช่น เคร่ืองซกัผา้หยอดเหรียญ ตูก้รอกนํ้าาหยอดเหรีญ ตูเ้ติมเงินออนไลน์ เป็นตน้ 
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ประวตัิผู้เขยีน 
 

นายคเณศ เขจรวงศ ์
เกิดเม่ือวนัท่ี 15 ตุลาคม พ.ศ.2535 
ภูมิลาํเนาอยูบ่า้นเลขท่ี 133 หมู่ 8 ตาํบลจรเขส้ามพนั อาํเภออู่ทอง 
 จงัหวดัสุพรรณบุรี 72160 
จบการศึกษามธัยมศึกษาจากโรงเรียนหว้ยกระเจาพิทยาคม 
ปีการศึกษา 2553 
ปัจจุบนักาํลงัศึกษาอยูช่ั้นปี ท่ี 4 
สาขาวิศวกรรมโทรคมนาคม มหาวิทยาลยัเทคโนโลยีสุรนารี 
จงัหวดันครราชสีมา  

 
นายเทียนชยั ชาติชยัภูมิ  
เกิดเม่ือวนัท่ี 7 เมษายน พ.ศ.2535 
ภูมิลาํเนาอยูบ่า้นเลขท่ี 9 หมู่ 10 ตาํบลสุรนารี อาํเภอเมือง 
จงัหวดันครราชสีมา 30000 
จบการศึกษามธัยมศึกษาจากโรงเรียนราชสีมาวิทยาลยั 
ปีการศึกษา 2553 
ปัจจุบนักาํลงัศึกษาอยูช่ั้นปี ท่ี 4 
สาขาวิศวกรรมโทรคมนาคม มหาวิทยาลยัเทคโนโลยีสุรนารี 
จงัหวดันครราชสีมา 

 
นายทศพล พนัธ์ุจนัทร์  
เกิดเม่ือวนัท่ี 30 พฤศจิกายน พ.ศ.2535 
ภูมิลาํเนาอยูบ่า้นเลขท่ี20000 หมู่ 200 ตาํบลดอนคา อาํเภออูู่ทอง  
จงัหวดัสุพรรณบุรี 72160 
จบการศึกษามธัยมศึกษาจากโรงเรียนดอนคาวิทยา 
ปี การศึกษา 2553 
ปัจจุบนักาํลงัศึกษาอยูช่ั้นปี ท่ี 4 
สาขาวิศวกรรมโทรคมนาคม มหาวิทยาลยัเทคโนโลยีสุรนารี 
จงัหวดันครราชสีมา 
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ภาคผนวก 
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ภาคผนวก ก 
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การใช้งานโปรแกรม Arduino IDE 
1. ทาํการดาวน์โหลดโปรแกรม Arduino IDE ท่ีลิงค ์http://arduino.cc/en/Main/Softwareและทาํการ 
ติดตั้งโปรแกรม  
 

 
 
 
2. คลิกท่ีไอคอนของโปรแกรม Arduino IDE ดงัรูป 
 

 
 
 
 
 
 

 

 

 

 

 

 

 

 



54 
 

3. เม่ือเปิดโปรแกรมแลว้จะพบกบัหนา้ต่างของ IDE ดงัรูป 
 

 
 
4. ไปท่ี Tools->Board แลว้เลือกใหต้รงกบับอร์ดท่ีใชง้าน โดยเลือกตามช่ือบอร์ดท่ีเราตอ้งการ 
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5. เขียนโปรแกรมดงัขอ้ความดา้นล่างน้ี 
 

 
 
6. จากนั้นคอมไฟลโ์ปรแกรมโดยไปท่ี Sketch->Verify / Compile 
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7. เม่ือคอมไฟลเ์รียบร้อยจะมีขอ้ความปรากฏดงัรูป 
 

 
 
 
8.ทาํการเช่ือมต่อบอร์ด Arduino ท่ีเราใชง้านเขา้กบัคอมพิวเตอร์ผา่นทางพอร์ต USB 
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9. จากนั้นใหไ้ปท่ี Tools->Serial Port และเลือกใหต้รงกบับอร์ด Arduino ท่ีเราใชง้าน 
(สาํหรับบอร์ด Arduino ของเราโปรแกรมจะเลือกให้อตัโนมติั) 
 

 
 
10. โหลดโปรแกรมเขา้บอร์ด Arduino ท่ีเราใชง้านโดยไปท่ี File->Upload 
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11. จากนั้นเปิด Serial Monitor ของ Arduino IDE โดยไปท่ี Tools->Serial Monitor 
 

 
 
12. เม่ือเปิด Serial Monitor จะไดข้อ้ความดงัรูป 
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วธีิควบคุม Servo Motor ด้วย Arduino 
Arduino มีไลบราร่ีสาํหรับสั่งงาน RC Servo Motor มาใหใ้ชง้านอยูแ่ลว้เป็นฟังกช์ัน่สาํเร็จรูปและใชง้าน

ไดง่้าย ในหน้าเวบ็ไซต์ http://arduino.cc/en/reference/servoไดใ้ห้ขอ้มูลไวว้่าServo Library ของ Arduino 
สามารถสั่งงาน RC Servo Motor ไดท้�ังแบบหมุนไป-กลบัได ้0-180องศา (ท่ีกล่าวถึงตามตวัอยา่งขา้งตน้) และ
แบบต่อเน่ืองท่ีหมุนครบรอบไดเ้รียกว่าเป็น ContinuousRotation Servo (ซ่ึงในช่วงทา้ยบทความจะกล่าวถึง
เพิ่มเติม) โดยสามารถรองรับการเช่ือมต่อ RCServo Motor ไดถึ้ง 12 ตวักบับอร์ด Arduino UNO และรองรับ
สูงสุดถึง 48 ตวัหากใชบ้อร์ดArduino Mega 
 
ฟังก์ช่ันภายใน Servo Library 
- attach() 
- write() 
- writeMicroseconds() 
- read() 
- attached() 
- detach() 
- attach() 
 
Description 

คือฟังกช์ัน่ ท่ีใชใ้นการกาํหนดขาสัญญาณท่ี Servo Motor ต่อกบั Arduino และกาํหนดความกวา้ง
ของพลัซ์ท่ี 0 องศาและ 180 องศา 
 
Syntax 
Servo.attach(pin) 
Servo.attach(pin,min,max) 
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Parameters 
Pin: คือ ขาสัญญาณของ Arduino ท่ีใชเ้ช่ือมต่อกบั Servo Motor 
Min: คือ ความกวา้งของพลัส์ท่ี 0 องศาของ Servo ตวัท่ีใชใ้นหน่วยไมโครวนิาที (us) โดยปกติแลว้หาก

ไม่มี การตั้งค่าโปรแกรมจะกาํหนดค่าไวท่ี้ 544 us 
Max: คือ ความกวา้งของพลัส์ท่ี 180 องศาของ Servo ตวัท่ีใชใ้นหน่วยไมโครวนิาที (us) โดยปกติแลว้

หากไม่มีการตั้งค่าโปรแกรมจะกาํหนดค่าไวท่ี้ 2400 us 
 
Write() 
 
Description 

คือฟังกช์นั ท่ีใชค้วบคุมตาํแหน่งท่ีตอ้งการให้ Servo Motor หมุนไปยงัองศาท่ีกาํหนดสามารถกาํหนด
เป็นค่าองศาไดเ้ลย คือ 0-180 องศา แต่ใน Servo Motor ท่ีเป็น Full Rotation คาํสั่ง write จะเป็นการกาํหนด
ความเร็วในการหมุน โดย 
ค่าเท่ากบั 90 คือคาํสั่งให้ Servo Motor หยดุหมุน 
ค่าเท่ากบั 0 คือการหมุนดว้ยความเร็วสูงสุดในทิศทางหน่ึง 
ค่าเท่ากบั 180 คือการหมุนดว้ยความเร็วสูงสุดในทิศทางตรงกนัขา้ม 
 
Syntax 
servo.write(angle) 
 
Parameters 

Angle: คือมุมท่ีตอ้งการให้ RC Servo Motor แบบ 0-180 องศาหมุนไป แต่หากเป็น RC Servo Motor 
แบบ Full Rotation ค่า Angle คือ การกาํหนดความเร็วและทิศทางในการหมุน 
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writeMicroseconds() 
 
 
Description 

คือฟังก์ชนั ท่ีใชค้วบคุมตาํแหน่งท่ีให้ Servo Motor หมุนไปยงัตาํแหน่งองศาท่ีกาํหนดโดยกาํหนดเป็น
ค่าความกวา้งของพลัส์ในหน่วย us ซ่ึงปกติแลว้ Servo Motor จะใชค้วามกวา้งของพลัส์อยูท่ี่  1000-2000 us 
ตามท่ีไดก้ล่าวไปขา้งตน้แลว้ แต่ Servo Motor บางรุ่นหรือบางยี่ห้อไม่ไดใ้ช ้ ช่วงความกวา้งของพลัส์ตามท่ีได้
กล่าวเอาไวน้ี้อาจจะใชช่้วง 700-2300 แทนก็สามารถใชฟั้งก์ชนั writeMicrosecondsน้ีเพื่อกาํหนดความกวา้ง
พลัส์ไดเ้อง 

การใชฟั้งก์ชนั writeMicrosecondsสามารถกาํหนดค่าไดอิ้สระ ตรงน้ี ”ตอ้งระวงัในการใชง้าน” หาก
สั่งงาน RC Servo Motor (แบบ 0 - 180 องศา) จนหมุนไปเกินจุดส้ินสุดคือเกินทั้งฝ่ัง 0 หรือ 180 องศา จะทาํให้
เกิดเสียงครางดงัจากการหมุนไปต่อไม่ไดแ้ละมอเตอร์จะกินกระแสสูงข้ึนดว้ยในเวลาเดียวกนันั้น ซ่ึงอาจทาํให้ 
RC Servo Motor เกิดความเสียหายได ้
 
Syntax 
servo.writeMicroseconds(uS) 
 
Parameters 
uS: คือค่าความกวา้งของพลัส์ท่ีตอ้งการกาํหนดในหน่วยไมโครวินาที (โดยตวัแปร int) 
 
read() 
 
Description 

คือฟังกช์นั อ่านค่าองศาท่ีสั่งเขา้ไปดว้ยฟังกช์นั  write()  เพื่อใหรู้้วา่ตาํแหน่งองศาสุดทา้ยท่ีเราสั่งเขา้ไป
นั้นมีค่าเท่าไหร่ซ่ึงค่าท่ีอ่านออกมานั้นจะมีค่าอยูใ่ นช่วง 0 – 180 
 
Syntax 
servo.read() 
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Parameters 
ไม่มี: จะ Return ค่า 0-180 
attached() 
 
Description 
คือฟังกช์นั ตรวจสอบวา่ Servo ท่ีเราตอ้งการใชก้าํลงัต่ออยกู ับ่ขาสัญญาณของ Arduino หรือไม่ 
 
Syntax 
servo.attached() 
 
Parameters 
ไม่มี: จะ Return ค่า True ออกมา หาก Servo Motor เช่ือมต่ออยูก่บั Arduino แต่ถา้หาก Return ออกมาเป็นค่าอ่ืน 
ถือวา่ไม่เช่ือมต่อ 
 
detach() 
 
Description 
คือฟังกช์นั คืนสถานะของขาท่ีเรากาํหนดใหเ้ป็นขาควบคุม Servo Motor ดว้ยคาํสั่ง attached() ใหก้ลบัคือสู่การ
ใช่ 
งานปกติ 
 
Syntax 
servo.detach() 
 
Parameters 
ไม่มี 
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ฟังก์ชันของค าส่ังโปรแกรม Arduino IDE ทีเ่กีย่วข้อง 
 
pinMode( x , y ); 
คือคาํสั่ง ท่ีมีไวส้าํหรับกาํหนดการทาํงานของ pin ท่ีตอ้งการใชง้าน ใหท้าํงานเป็นแบบ OUTPUT หรือ INPUT 
การทาํงานเป็น output เช่น การสั่ง จ่ายแรงดนั 5 volt. การทาํงานเป็น input 
เช่น การสั่ง ใหอ่้านค่าสถานะสวทิซ์ไฟ วา่เปิดหรือปิดอยู ่
 

pinMode(pin ท่ีต้องการใช้งาน, OUTPUT หรือ INPUT); 
 
digitalWrite( x , y ); 
คือคาํสั่ง ท่ีมีไวก้าํหนดการทาํงานของ pin ท่ีตอ้งการใชง้าน ใหมี้สถานะลอจิกเป็น 1 ( HIGH 
= จ่ายแรงดนั 5 volt.) หรือ 0 ( LOW = หยดุจ่ายแรงดนั 5 volt.) 

 
digitalWrite(pin ท่ีต้องการใช้งาน, HIGH หรือ LOW); 

 
delay( x ); 
คือคาํสั่ง ท่ีหยดุการทาํงานใน Arduino ตามเวลาท่ีกาํหนดแต่ยงัคงแสดงผลตามคาํสั่ง ก่อนหนา้ 
และสามารถตั้งเวลาไดล้ะเอียดในระดบั millisecond เช่นตอ้งการหยดุการทาํงานเป็นเวลา 1 วนิาที 
ค่าท่ีตอ้งใส่ไปในฟังกช์นัคือ 1000 
 

delay(ค่าท่ีใช้เป็นตัวเลข มหีน่วยเป็น มิลลิวินาที); 
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ภาคผนวก ข 
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ขั้นตอนในการท าโครงสร้างของอปุกรณ์คดัแยกเหรียญเก่า-ใหม่ 
 
1. ขั้นตอนท่ีแรกเป็นการจดัเตรียมบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ Arduino UNO R3 
 

 
 
 

2. ทดสอบการทาํงานของบอร์ด Arduino UNO R3 กบั Sensor RGB 
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3. เป็นการจดัทาํโมเดล และ ประกอบช้ินงาน 
 

 
 
 

4. ประกอบโมเดลและอุปกรณ์ทุกอยา่งรวมเขา้ดว้ยกนัตามท่ีออกแบบไว ้
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5. แปะสต๊ิกเกอร์รอบนอกอุปกรณ์เพื่อลดแสงรบกวนจากภายนอก 
 

 
 
 

6. ทาํการทดสอบวดัค่าความเขม้แสงท่ีไดจ้ากเหรียญในรูปแบบต่างๆ 
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6. ทดสอบการตรวจสอบคุณภาพเหรียญของอุปกรณ์เพื่อหาจุดบกพร่อง 
 

 
 

7. ประกอบโครงสร้างทุกอยา่งรวมเขา้ดว้ยกนัจะได ้อุปกรณ์คดัแยกเหรียญเก่า-ใหม่ ดงัรูป 
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บรรณนานุกรม 
 

[1] การใช้งานบอร์ด Arduino เบื้องต้น 
http://www.thaieasyelec.com/articlewiki/basicelectronics/%E0%B8%9A%E0%B8%97%E0%B8%84%E0 
%B8%A7%E0%B8%B2%E0%B8%A1arduino%E0%B8%84%E0%B8%B7%E0%B8%AD%E0%B8%A 
D%E0%B8%B0%E0%B9%84%E0%B8%A3%E0%B9%80%E0%B8%A3%E0%B8%B4%E0%B9%88 
%E0%B8%A1%E0%B8%95%E0%B9%89%E0%B8%99%E0%B9%83%E0%B8%8A%E0%B9%89%E 
0%B8%87%E0%B8%B2%E0%B8%99-arduino.html 
https://www.gravitechthai.com/guru2.php?p=260 
 
[2] คุณสมบัติของไดโอดเปล่งแสง (LED) 
-http://electronics.se-ed.com/contents/112s096/112s096_p07.asp 
-http://th.wikipedia.org/wiki/%E0%B9%84%E0%B8%94%E0%B9%82%E0%B8%AD 
%E0%B8%94%E0 %B9%80%E0%B8%9B 
%E0%B8%A5%E0%B9%88%E0%B8%87%E0%B9%81%E0%B8%AA%E0%B8%87 
 
[3] การใช้งานไดโอดเปล่งแสงกบับอร์ด Arduino 
http://www.arduino.cc/en/Tutorial/Blink?from=Tutorial.BlinkingLED 
 
[4] การควบคุมและการใช้งาน RC Servo Motor ด้วยบอร์ด Arduino [1] 
-http://www.thaieasyelec.com/article-wiki/review-product-article/%E0%B8%9A 
%E0%B8%97%E0%B8%84%E0%B8%A7%E0%B8%B2%E0%B8%A1%E0%B8 
%95%E0%B8%B1%E0%B8%A7%E0%B8%AD 
%E0%B8%A2%E0%B9%88%E0%B8%B2%E0%B8%87%E0%B8%81%E0%B8%B2%E0%B8%A3%E0%
B8%8 
4%E0%B8%A7%E0%B8%9A%E0%B8%84 %E0%B8%B8%E0%B8%A1-rc-servo-motor- 
%E0%B8%94%E0%B9%89%E0%B8%A7%E0%B8%A2-arduino.html 
-http://makerzone.mathworks.com/resources/servo-control/ 
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บรรณนานุกรม(ต่อ) 
 

[5] การควบคุมและการใช้งาน RC Servo Motor ด้วยบอร์ด Arduino [2] 
http://makerzone.mathworks.com/resources/servo-control 
 
[6]การควบคุมและการใช้งานเซอเซอร์วดัค่าแสง RGB 
http://www.arduinoall.com/product/155/%E0%B9%82%E0%B8%A1%E0%B8%94%E0%B8%B9%E0%B8
%A5-
%E0%B8%A7%E0%B8%B1%E0%B8%94%E0%B8%84%E0%B9%88%E0%B8%B2%E0%B8%AA%E0%
B8%B5-
%E0%B8%AD%E0%B9%88%E0%B8%B2%E0%B8%99%E0%B8%84%E0%B9%88%E0%B8%B2%E0%
B8%AA%E0%B8%B5-rgb-colour-sensor-tcs230-tcs3200-
%E0%B8%AA%E0%B8%B3%E0%B8%AB%E0%B8%A3%E0%B8%B1%E0%B8%9A-arduino-3 
 
[6]คุณสมบัติของเซนเซอร์วัดค่าแสง RGB 
http://profmason.com/?p=2234 
http://www.nskelectronics.in/colour_sensor.html 
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